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1. OBJETIVOY ALCANCE

Definir los pardmetros para efectuar la aerotriangulacion digital utilizando el moédulo Match AT del
programa Aplications Master de Inpho.

Este instructivo aplica a la Subdireccion de Geografia y Cartografia, Grupo Interno de Trabajo Imagenes
Geoespaciales y a las empresas externas que realicen trabajos para el Instituto Geografico Agustin
Codazzi — IGAC.

2. GLOSARIO

Aerotriangulacién  Proceso que permite obtener la posicién de diversos puntos en el terreno, sobre
fotografias aéreas por métodos fotogramétricos, reduciendo trabajo de campo.

Aplications Médulo del software de la empresa Inpho, utilizado en procesos fotogramétricos.
Master
Calibracién Proceso que permite determinar los pardmetros de un instrumento mediante

comparacion con valores establecidos como estandar.

Colinealidad Condicién que establece que en la misma recta se encuentre el centro de
proyeccién, el punto imagen y el punto del terreno proyectado.

Coplaneidad Condicién que establece que los centros de proyeccion, los puntos imagen
homologos y puntos objeto, han de estar contenidos en un mismo plano.

Correlacién Es el establecimiento automatico de correspondencias entre elementos extraidos
de dos o mas imagenes digitales con un recubrimiento comun. Se le denomina
también matching, puesto que es un término que se ha impuesto en la literatura
especializada, para expresar correlacion entre imagenes digitales en fotogrametria.

Datum Orientacién y ubicacion del elipsoide asociado a un sistema coordenado (X,Y,Z), si

Geodésico éste es geocéntrico se tendra un Datum Geodésico Geocéntrico o Global; si es
local se tendra un Datum Geodésico Local. Estos Ultimos también se conocen
como Datums Horizontales, dado que la determinacion de la altura (H) de los
puntos es independiente de sus coordenadas horizontales (¢, A). Un Datum
Geodésico Geocéntrico permite establecer las coordenadas para un punto con
respecto a la misma superficie de referencia, el elipsoide. En éstos, la tercera
coordenada se conoce como altura geodésica o elipsoidal (h).

Distancia Focal Distancia ortogonal desde el centro perspectivo de la cdmara al plano de la
imagen.

Distribucién ~ Von Modelo de distribucion de puntos de traslape sobre pares estereoscépicos, en

Gruber donde se intersectan los rayos homologos de cada una de las imagenes con el fin
de corregir el paralaje.

Error medio Medida estadistica que se emplea para evaluar la exactitud en posicién. Es el error

cuadréatico (RMS) que presentan las coordenadas Xa , Ya de un punto en el producto, respecto a sus
propias coordenadas provenientes de una fuente independiente de mayor
precision Xt ,Yt

Escala Es la relaciébn entre una distancia medida sobre una fotografia aérea y su
correspondiente sobre el terreno.
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Es una sucesién de fotografias aéreas traslapadas tomadas con el mismo rumbo.

(Tagged Image File Format). Utilizado para archivos de imagen. El formato Tiff se
defini6 como un formato estandar para las aplicaciones desarrolladas por Microsoft
y Aldus.

Imagen del terreno capturada desde un avidbn o cualquier otra nave aérea
equipada con camaras fotograficas especiales para tal fin.

Fotografia que puede ser desplegada y manipulada en un computador, obtenida
en la toma o a partir del escaneo de la misma.

Levantamiento con GPS cuya antena estd en movimiento, este procedimiento
provee coordenadas al centro de camara, ubicada en el avion, en el momento de
cada exposicion.

Estructura matricial formada por pixeles. Difiere de la fotografia convencional en
las caracteristicas geométricas y radiométricas.

Representacion gréfica de un objeto mediante una matriz regular que recoge
valores de reflectancia que suelen medirse mediante sensores sensibles a ciertos
rangos de longitudes de onda.

Sub imagenes de menor resolucién que facilitan el despliegue de las mismas a
diferentes niveles de zoom.

Mide el &ngulo entre cualquier punto de la tierra y el Ecuador. Las lineas de latitud
se llaman paralelos y son circulos paralelos al Ecuador en la superficie de la
Tierra.

Mide el angulo a lo largo del Ecuador desde cualquier punto de la Tierra. Se
acepta que Greenwich en Londres es la longitud 0 en la mayoria de las sociedades
modernas. Las lineas de longitud son circulos maximos que pasan por los polos y
se llaman meridianos.

Marcas de referencia ubicadas en los extremos de la fotografia aérea, se registran
para definir los ejes y realizar la orientacion interna en el proceso de
aerotriangulaciéon. Su interseccion determina el centro fiducial de una fotografia
aérea.

Documento estandarizado que registra la planeacion, ejecucion, tiempos
ejecutados y resultados obtenidos dentro de un proyecto cartografico garantizando
el seguimiento y control, como también la informacién y fichas técnicas. Su
contenido sirve para el control de la continuidad y la consulta por diferentes
usuarios.

Unidad de medida de longitud que equivale a una millonésima parte de un metro.

Consiste en ampliar o reducir la resolucion de la imagen creando los niveles de
zoom o imagenes piramidales.

Representacion numérica de la elevacion del terreno en un medio digital.
Determinacion de la superficie de un territorio mediante un conjunto denso de
puntos topogréaficos en el que sus coordenadas son registradas digitalmente para
poder ser procesadas y obtener asi las curvas de nivel, perfiles topogréficos,
blogues diagrama, etc.
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Orientacion Establece la relacién geométrica entre el sistema de coordenadas X y Y de la
Interna fotografia en milimetros y el sistema de coordenadas digital de la imagen en filas y

columnas (pixeles), el cual se basa en la localizacién y medicion de las marcas
fiduciales y el conocimiento de informaciéon focal y configuracion de la camara.
Para el caso de aerofotografias digitales el proceso es automatico y no requiere de
marcas fiduciales.

Orientacién Establece las relaciones geométricas entre las imagenes que conforman un

relativa modelo estereoscopico, mediante la medida de coordenadas de un nimero
minimo de 5 puntos comunes de dos tomas consecutivas, en los que se verifican
condiciones de colinealidad y coplaneidad. La orientacion relativa o transferencia
de puntos en aerotriangulacién se realiza mediante la identificacion de puntos
homélogos en las fotografias aéreas que forman el modelo

Orientacién Establece la relacion geométrica entre el modelo estereoscopico y el terreno,

absoluta mediante la utilizacién de los puntos de control con los cuales se establece
nivelaciéon y escala al modelo a partir de una serie de puntos con coordenadas
conocidas dentro del sistema MAGNA-SIRGAS. Proceso por el cual se realiza la
identificacién de los puntos de apoyo en el modelo.

Paralaje Cambio aparente en la posicidn de un objeto o punto respecto a su punto
homologo cuando se observa desde diferentes lugares. El paralaje se aprovecha
en fotogrametria para restituir la imagen planimétrica y deducir su altimetria.

Pixel Picture Element. Unidad de almacenamiento de informacion digital. Se refiere a la
minima &rea de captura.

Plan de Vuelo Mapa en el que se indican las lineas de vuelo proyectadas y las posiciones de
cada exposicién, asi como la altura para tomar las fotografias aéreas.

Punto de control Punto materializado de féacil identificacion en una fotografia aérea, cuyas
coordenadas fueron obtenidas por métodos geodésicos y estan ligadas a un
sistema de referencia.

Puntos de paso Son puntos de aerotriangulacién que conectan los modelos estereoscépicos dentro
de una faja de fotografias.

Rumbo de Direccién de una linea de vuelo con respecto al norte geografico.
navegacion
UTM Proyeccién basada en un sistema cilindrico transverso conforme, tangente al globo

terraqueo a lo largo de un meridiano, que se elige como meridiano de origen.
3. NORMAS DE PROCEDIMIENTO, LINEAMIENTOS O POLITICAS DE OPERACION

Las aerofotografias utilizadas para la aerotriangulacion deben ser de buena calidad, es decir que no
presenten manchas, rayas, sombras, nubes o densidades excesivas que enmascaren la informacion.

Las marcas fiduciales presentes en la imagen (para el caso de imagenes analogas), deben
observarse nitidamente.

Se debe mantener un orden en los archivos de las imagenes utilizadas garantizando que toda la
informacion de los proyectos trabajados se encuentre en el espacio asignado y permitido (Ver anexo
No 2).
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° El manejo de los equipos por parte del personal debe ser idoneo con el fin de lograr el resultado
esperado en el proyecto sin el deterioro de los mismos.

° Debe cuidarse el material cartografico y de oficina que se utilice con el fin de una 6ptima ejecucion
del proyecto.

°  Dentro del area de trabajo o sobre los equipos, no se deben ingerir alimentos, bebidas ni fumar.

° El mantenimiento programado a los equipos, sistemas de informacion y software utilizados se realiza
de acuerdo con el cronograma de la Subdireccién de Geografia y Cartografia en coordinacion con la
Oficina de Informéatica y Telecomunicaciones, dejando los registros correspondientes.

° Para el desarrollo de las actividades se cuenta con un area de trabajo amplia y con espacio suficiente
para el adecuado trabajo por parte del operador.

° Debe evitarse el acceso de personas diferentes a quienes manejan los equipos.

° Debe mantenerse adecuada limpieza del area de trabajo, esto incluye limpieza constante de
suciedad y polvo sobre los equipos, muebles y superficies interiores (piso, paredes, etc.).

° Debe mantenerse una humedad relativa entre 40% y 80% sin la condensacion. Si la humedad es
baja, la estatica en la electricidad aumentara causando el mal funcionamiento del sistema y posibles
choques incomodos al personal. Si la humedad es demasiado alta, la condensacion generada puede
causar dafo al equipo.

° Debe mantenerse la temperatura del area de trabajo en 20°C con un rango de cambio de +/ - 2°C.

° El sistema de iluminacion debe ser 6ptimo durante toda la jornada de trabajo.
4. CARACTERISTICAS

A continuacion se relacionan las caracteristicas técnicas de Math AT. (Ver Tabla 1)

TABLA 1. CARACTERISTICAS TECNICAS DE MATH AT

Especificaciones Generales.

Nombre Software Inpho modulo Match AT

Caracteristicas Descripcién
Soporte de mdltiples camaras Soporta camaras anélogas y digitales(Matriciales o de Barrido)
Orientacién interna Procesos en serie de forma manual, semi automatica y

automética. En imagenes digitales es completamente automatica.

Correlacion de puntos de paso Automatica, requiere poca adicién de puntos de amarre en zonas
complicadas (gran cantidad de nubes, alta densidad de bosques y
grandes cantidades de agua).

Datos INS/GPS Es posible manejar datos de diferentes sistemas como IGl CCNS-
4 e IGlI AEROcontrol, y adicionalmente se pueden introducir
parametros adicionales de deriva y desplazamiento asi como el
célculo de la desalineacion de la antena o "boresight".

Sub-bloques Permite la division en sub-bloques, lo que facilita el analisis y
representacion gréafica de los resultados, facilitando la inspeccién
de grandes cantidades de datos.
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Resultados Los resultados pueden ser utilizados directamente en

restituidores, tanto analiticos como digitales.

Ahorro de tiempo en la preparacién | Una vez que las imagenes digitales y las coordenadas iniciales de

del bloque: los centros de proyeccion estan listas, el Gnico proceso interactivo
es la medida de los puntos de control y el establecimiento de los
parametros.

Gran estabilidad y precision en la | Garantiza una gran estabilidad y precisién al usar un gran nimero

orientacion de imagenes de puntos de paso (de 100 a 300 por imagen).

DTM Es posible apoyar y mejorar la correlacion de puntos de paso
mediante la utilizacién de un dtm.

Interfaz Es intuitiva, de facil uso y un excelente desempefio grafico.

Formatos de exportacion Pat-b, Bingo, Socet Set, Z/I entre otros.

5. INSUMOS

5.1. REQUERIMIENTOS TECNICOS DE MATCH AT
Tabla 2. Configuracién del Hardware

Hardware

- Procesador INTEL CORE i3, AMD Phenom x4 o similares.

- Memoria RAM 4 GB o superior.

- Disco Duro 1 TB.

- 1 Monitor auxiliar de mas de 21”

- 1 Monitor 3D frecuencia de refresco vertical 120 Hz o sistema planar.

- Tarjeta de Video Nvidia Quadro o Similares ATI dependiendo del sistema que se use
debe ser compatibles con sistema 3d visién de nvidia.

- TopoMouse.

Software

- Sistema operativo Windows XP, recomendado Windows 7 64 bits.
- Inpho — Médulo Match AT.
- Microsoft Office.

Figura 1. Componentes de la estacion fotogramétrica
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5.2. INSUMOS TECNICOS

° Esquema del proyecto: Este debe permitir extraer la informacién necesaria para solicitar el material:
aerofotografias, coordenadas, angulos de orientacién de las aerofotografias y demas informacion que
pueda servir como referencia para el proceso. Suministrado por el coordinador del G.I.T. Imagenes
Geoespaciales.

Figura 2. Esquema del proyecto

° Informacién GPS e Inercial: Copia digital de los archivos del vuelo o vuelos involucrados, que
contiene los parametros de orientacion externa (coordenadas y angulos de orientacion: Este, Norte,
Altura, Omega, Phi y Kappa) de los centros de proyeccion (fotocentros) de cada aerofotografia, estos
son proporcionados en formato de texto y se debe indicar la proyeccion cartografica en la cual deben
venir referidas las coordenadas de cada centro de proyeccion. Esta informacion es suministrada por
el G.I.T. Imagenes Geoespaciales

°  Control terrestre: Lo suministra el G.I.T. de Geodesia y es entregado por el coordinador del G.1.T.
Imégenes Geoespaciales al personal de aerotriangulacion.

°  Aerofotografias: Basados en la informacién del esquema del proyecto debe solicitarse las
aerofotografias involucradas en el proyecto, para lo cual se debe realizar un incidencia en Geocarto,
en donde el tipo de incidencia sea copiado de informacion, en la cual se debe especificar nimero de
vuelo, las imagenes si solo se requiere una parte del vuelo, equipo y ruta para el copiado.

6. CALIBRACION O VERIFICACION

° Para el cargue de los parametros de camara hay que tener en cuenta que la camara es calibrada
periddicamente y debe utilizarse el certificado de calibracion vigente en el momento de la toma de las
fotografias utilizadas en el proyecto.

° Para el caso de imagenes en diferentes periodos de tiempo que utilicen diferentes certificados de
calibracion se deben cargar todas las caAmaras necesarias.
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7. OPERACION - PROCEDIMIENTO
7.1. PREPARACION DE ARCHIVOS E IMAGENES

a) Configure un archivo de texto con las coordenadas de los centros de proyeccién de las fotografias
con la informaciéon GPS e Inercial, en el que se incluye: nimero de fotografia, coordenadas este,
norte, altura, &ngulos omega, phi y kappa.

P Hispania_inpho - Bloc de notas g@ﬁl
Archivo  Edicidn  Formato  Wer  Ayuda
# LIMEA 02
2135 1129511.10 1131282.50 2714 . 809 3.87280 0.22944 B7. 01509
2_136 1122565.38 11317546.03 2716.164 5.47384 -1.31935 BY. 03107
2137 1129622.35 1132226.58 2716, 798 5.99754 -2.01183 H56. 98035
2138 1129678.43 1132697.41 2717 118 G.66711 -3.19054 86. 51760
2139 112972%.4% 1133181.75 2716, 572 F.02131  -1.48014 B4, 60275
2140 1129780.5% 1133707.32 2717 301 5.87351 -1.58588 84.63357
2141 1129825.76 1134192, 34 2716.355 F7.03749 -0.58%940 84 . 87705
2142 1129870.75 1134675.23 2716, 568 6. 78926 -3.22450 85. 08604
2_143 112990%.07 1135163.%8 2716, 234 F.OF59E  -1.25623 56.12492
# LIMEA O3
1 144 1128661.48 1135427.49 2718308 -2.08328 -3.27530 -92.22474
1_ 145 1128612.75 1134987.74 2718.014 -1.95%580 -2.95371 -92.530461
1 146 1128565.65 1134552.16 2717.135 -1.55%15% -2.16716 -95.721461
1 147 1128521.38 1134112.8% 2716.058 -2.58690 -2.43542 -95.09803
1 148 1128476.64 1133653.21 2715.6892 -2.68325 -2.02694 —94 . 92365
1 149 1128431.01 1133169.03 2715.408 -2.64844 -1.36031 -94.65172
1150 1128389.48 1132707.03 2715.546 -2.53283 -0.78524 -94.34534
1151 1128353.4% 1132278.93 2¥15.249 -2.03158 -0,51561 -94.10647
1152 1128317.77 1131838.73 2715.094 -1.53503 -0.31114 =94 . 04691
1152 1128283.87 1131419.05 2715.637 -0.93%11 -0.18%51 -94.13137
Linea 11, columna 11

Figura 3. Archivos de coordenadas de los centros de cada fotografia (Fotocentros)

Para diferenciar las lineas de vuelo se utiliza el simbolo numeral (#) seguido del nombre de la linea
de vuelo (Figura 3). Para los casos en que no se cuente con esta informacion, pueden obtenerse del
archivo del plan de vuelo o ser calculados a partir de cartografia existente.

b) Cree un archivo de texto con las coordenadas de los puntos de control terrestre del proyecto, en el
que se incluye el nimero del punto, las coordenadas este, norte y la altura superior de cada uno de
los puntos (Figura 4).

B Control_Hispania - Bloc de notas

Archivo  Edicidn  Formato  Wer  Avuda

A-3156 1128552.576 1133638. 0054 1031.928
A-3158 1130:47.582 1131690.977 1073.267
A-3159  1129270.247 1131720.198 1034, 560
A-3160 1129502.012 1133306.139 971.638
A-35904 11284%7.784 1133601. 026 1027.998
A-3805  1130158.381 1132955.140 889,571
A-3806 1129830.012 1133985.025 929,954
A-38067  1128111.1:29 1132654.159 1095, 524
A-3808  1129567.226 1133246.154 979,308

Linea 9, calumna

Figura 4. Archivo de puntos de control terrestre.

¢) Renombre las imagenes, debido a que éstas cuentan con nombres largos (ej.: 14603008072011.tif)
que dificultan algunos procesos posteriores a la aerotriangulacion.
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Para el renombrado de imagenes se utiliza una macro® de Excel que permite realizarlo rapidamente
y sin errores. Este proceso esta explicado en el Anexo 1.

d) Genere las imagenes piramidales. Para este proceso use el software Applications Master.
e) Para iniciar el software haga doble clic en el icono de Applications Master que se encuentra en el

escritorio del computador 0 utilice el acceso por el menu
inicio>programas>inpho>ApplicationsMaster (Figura 5).

-

gl
?ApplicationsMav

ster 5.3
(32bit)

Figura 5. Icono de inicio del programa

Autométicamente se despliega la ventana principal del software Application Master (Figura 6).

%= ApplicationsMaster

File W¥iew Basics Products Export Tools Window Options Help

D@  |$BAS LGP0 MG % 284 6B

Figura 6. Ventana principal del software Application Master.

f)  Acceda a todos los programas fotogramétricos incluidos en el paquete de inpho. La herramienta para
generar las piramidales se encuentra en el men( Basics->Image commander.

g) Despliegue la ventana Image Commander. A continuacion cargue las imagenes desde el boton Add,
cuando se tiene el listado completo de las imagenes, se puede revisar si tienen o0 no las piramidales.
En los detalles overviews aparece como valor 0 indicando que no cuentan con piramidales (Figura
7).

Desarrollado en la subdireccion de Geografia y Cartografia.
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h) Seleccione todas las imagenes y dé clic en el boton Process Overwies

0 A PANIA. p [ enerate Ove
File Overviews ternal  Depth  Channels  Tiing  RGB Index IMG RO g Add - Options
VG ANTIORUIAHISPANIAIFOTOS|2_1 43 M [ no 8 4 Tied  [0,0,0] 2 2 pE— ©) IO
R WGIANTIOQUIAIHISPANIAIFOTOS\2_142. tF 0 no 8 4 Tiled  [0,0,0] 2 2
WG ANTIOQUIAHISPAMIAIFOTOS\Z_141 L o no 8 4 Tiled  [0,0,0] 2 2 — — — Color depth: 8 bits per channel
$\VGIANTIOQUIAHISPANIAIFOTOS|2_140.kF o no ] 4 Tiled  [0,0,0] 2 < i -
RAVGLANTIOQUIAHISPANIA|FOTOS\Z_ 139, kF o no & 4 Tied  [0,0,0] =] ——— | [ Adjust intensities ta use complete range
KWGIANTIOOUTAHISPANIA\FOTOS\2_1 36, HF o o 8 4 Tiled  [0,0,0] 2 2 S RN Enforce ti rather than scanfine organization
2 WG ANTIOQUIAIHISPANIA\FOTOS\2_137.tF o no 8 4 Tiled  [0,0,01 2 2

Scheduled Tasks. .
#i VG ANTIOQUIAHISPANIA\FOTOS\Z_136,kF 0 no 8 4 Tied  [0,0,0] 2 P S T T ) S i
#VGIANTIOQUIAHISPANIA|FOTOS\2_135.HF o no E 4 Tied  [0,0,0] 2 2L [[] Use JPEG compression: | Qualicy Factor 85
2VGANTIOQUIAHISPAMIAIFOTOS, 1153 HF o no & 4 Tiled  [0,0,0] 2 32 RGE Channel Assignment...
VG ANTIOQUIAIHISPANIAIFOTOSL_152 [ no ] 4 Tied  [0,0,0] 2 2 RS © Delet overviews
%G ANTIOQUIAHISPANIAFOTOS| 1 _151.kF 0 no 8 4 Tled  [0,0,0] 2 P el 1
WG ANTIOQUIAHISPANIAIFOTOS, 1150, kF o no 8 4 Tied  [0,0,0] 2 22 Wierm Mg [ schedule Task
$\VGIANTIOQUIAHISPANIAIFOTOS|1_149, ki o no ] 4 Tiled  [0,0,0] 2 3
KWGIANTIOOUTAHISPANIA\FOTOS\_148.HF o no 5 4 Tied  [0,0,0] 2 8 Execution time: |05/12/2011 10:26:40 AM
VG ANTIOQUIAIHISPANIAIFOTOS U _147.4F [ no ] 4 Tied  [0,0,0] 2 2 Login
% \VG| ANTIOQUIAIHISPANIAIFOTOS| 1146,k [ no 8 4 Tied  [0,0,0] 2 2 ~
< | s Close Domain/User: [SUBCARTOYmorjuelar

[[ests. ] st [ concel |

Figura 7. Ment Image Commander

i) Determine con base a las opciones: Color depth en 8 bits per channel (Esto debe corresponder al
namero de bits al cual son procesadas o escaneadas las imégenes) y active Enforce tile rather
than scanline organization y save image pyramid in separate file. Esta Ultima opcion, permite
gue al dejar las pirdmides en un archivo externo sea facil eliminarlas cuando se requiere espacio en
disco.

7.2. CREACION DEL PROYECTO

a) Cree el proyecto sobre la ventana del software Applications Master haciendo clic en file -> new file.

I Project Editor.
D FEN oW wEBPLE® =G R
Project Value
= [ Workspace *
= (3] Elements Basics @@
@0 Cameras/Sensors 0
= @ photos Adrinistrative
B Frame Type ]
Mg RPC Type 0 Description: |new_project
= % 3Line Type o Operator: | morjuelar |
Orthos 0 ® .
GNSS/IMU - Approx.E0 0 LogFile: |new_report.log Jzd
Points o
& DTMs 0 Units.
= (7] Groupings
@ Strips 0 Coordinate & Local O Other
@ slocks 0 system:
= (30 Settings
Display Channels 0 Object units: |m.
= @ Adninistrative
7 Image units:
Description new_project
Log File new_report.log i ontsi[des M|
Operator morjuelar =
= i Corrections o
Atmospheric Refraction IRLHonE:
o i‘:;:s Cnyohre Apply earthis curvature correction
System Local Space Rectangular (LSR) Apply atmospheric refraction correction
Object m
s o '
Angular deg Cancel Apply
I
Generation date: Mié 31. Ago 16:07:08 2011 Last change: Mié 31. Ago 16:07:08 2011

Figura 8. Project Editor (Basics).
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b) Despliegue las 2 ventanas Basics y Project Editor, en la ventana Basics diligencie los campos de la
seccién Administrative; description corresponde al nombre del proyecto por ejemplo: Hispania, los
demas valores como el Operator y Log file se dejan por defecto. En Units, active el boton local, esto
para trabajar con coordenadas locales independientes de las predeterminadas por el software,
verifigue que Object units este en metros y Angular units este en grados decimales (deg), en la
seccion Corrections active Apply eart’s curvature correction y Apply atmospheric refraction
correction, estos dos parametros aplican algunas correcciones al ajuste por las deformaciones
debido a la curvatura de la tierra y la refraccion atmosférica, finalmente dé clic en OK. La ventana
Proyect Editor continuara abierta.

Los siguientes pasos corresponden al cargue de la informacién como son: El archivo con los parametros
de la camara, las aerofotografias, el archivo con las coordenadas y angulos de orientacion de las
imagenes y las coordenadas de los puntos de fotocontrol.

. Project Editor - [X:\MO\.. \AT_HISPANIA. prj]
File Edit View Tools Help

DN Lo wh

Project

WEPLSw® = H K

Walue

=[] {warkspace

= [=] Elemerts
@ Cameras/Sensors
= Photos
FT‘Q Frame Type
Mg RPC Type
% 3-Line Type

Orthos

GMNSS/IMU - Approsc EO
Paints

& DTMs
=- 23 Groupings
ol Strips
G0 Blacks
= [=] Settings
Display Channels
= Administrative
Description
Log File
Operator
= m Corrections
Atmospheric Refraction
Earth's Curvature
= il Urits
Syskem
Cbject
Image
Angular

Generation date: Vie 17, Sep 11:16:41 2010

1

[ L B = I N T
w

()

o
o

Hispania_15gsd
new_report.log
maorjuelar

Local Space Rectangular (LSR)
m

mm

deg

Last change: Tue Moy 05 18:10:03 2011

Figura 9.

7.2.1. Cargue de los parametros de la Camara

Project Editor.

a) Dé doble clic sobre Camera/Sensors, el cual desplegara la ventana llamada Camera Editor (Figura

b)

10).

Ingrese por la opcion Import de la ventana Camera Editor para el caso en que la camara ya esta
creada, la cual despliega una ventana llamada Import Camera, en la linea file explore en el equipo y
localice el archivo de cdmara previamente configurado, luego dé clic en next y finish (Figura 10).
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c)

d)

e)

f)

&z T

ol

D St E L1
AR 4 1
g 2Eden

EREE
§
3

Gerweation date; Ve 17, Sep 11:16:41 2010

DFdVEo YU BYrA®d=D I § W

Praject

Local Space Restangue (L58)

gi

Last changs: Tus Nov 09 16:10:03 2011

ComeralD  Status | Dute

Lo

? * Import Camera

= Select camera fie

[EZS

Corcel | [_sey |

Far

Ciefine impart Format are fle name.

mak: Inpho Project Fils

et i \MO\ARIOS|CAMRAINPHC Ky carn_D_KGHC 200966

et > Cance!

Figura 10. Cargue de los parametros de la camara.

Verifique (en el caso en el que no se cuente con el archivo de camara configurado). En la ventana
Proyect Editor dé doble clic en Cameras/Sensors y luego dé clic en add; esto despliega la ventana
Add New Camer.

Indique el tipo se sensor (CCD Frame), tenga en cuenta que del listado predefinido en la opcién
Brand se puede seleccionar la cdmara, esto ayuda a configurar automaticamente algunos valores
como el tamafio del sensor y el tamafio del pixel. Para el caso en que la camara no esté
predeterminada seleccione custom (Figura 11).

Edite los parametros de la cAmara en esta Ultima ventana, haciendo clic en edit, de esta forma sobre
la nueva ventana se configuran automaticamente todos los parametros (distancia focal, tamafio del
sensor, tamafio del pixel, la orientacién de la camara que corresponde a la forma como fue ubicada
en el avion y el punto principal de autocolimacién) tal como se encuentran en el certificado de
calibracion vigente.

Para finalizar clic en Apply y ok.

(@ Project Editor - [XAMO\,AAT_HISPANL

Project
& [f) Workspace
5 (4] Elements
@0 Cameras/Sensors
& G Photos
G Frame Type
Wy RPC Type
g 3-Line Type

ap
& i Co
At

rrections
mospheric Refraction

Earth's Curvature
5 il Units

System

Object

Image

Angular

Generation datei Vie 17, Sep 11i16:41 2010

Orthos
GNSS/IMU - Approx.EQ 19
Foints

L OTMs

Al

Value

1
1
0
0
0
1
5
0
2
1
0
Hi

= 8] ®

DEESN e WEPLSw e = K2

Space Rectangular (LSR)

Last change: Tue Jan 17 14,42:56 2012

@ Camera Editor NS & Bt Camers [EeR=x=)
Camera ID Status  Date Sensor Type Add... | gasc | calbraton | piatortion | Commens |
UTRACAM_IGAC  [7]  14.05.10 14,55 CCD Frame
[ cor | Senor System
[ oo ] Eocal length: [ 105.2 o]
[ remove | Sensor sre
wiidih: [ 7500 Heights 11500 pix]
[ mport... |
Pixel size:
[ewort.. ] Wit [3,0000 Hehts 5,000 e
Principal Peint
Defined with respect fo:
Sensor coordinate system. The reference is a pixefs | ' upper left cormer ML
® Image coordmate system. g
The erientation of the image coordinate systemis setto [ [+]
o Cancel Apply
ded for [pronty [7]
rincipal of a ion L >
[R5 2d New Carmars [ Frnepal pont of utocolimaten (P4 ¢
x| vi [0.0000 )
| g
Camera[D: [Ulracamd_2009 Princpal point of symmetry (PP): bra t
Sensor type: [CCD Frame [E] eand: [Uvacamoxrght  [] v ol
r——— ecenter
Eit, || concel | (o J
[ peri |

[ v |

Figura 11. Creacién de camara
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7.2.2. Cargue de fotografias

a)

b)

c)

d)

Dé doble clic en Frame Type. Las demas opciones (RPC Type y 3-Line Type) corresponden a
imagenes de barrido o imagenes de satélite (Figura 12).

@ - [oIx]| 2 x|
-
D Dﬂ u :\ E @ Fﬂ "@ a\ﬂ } & 9 W @z k? 1_144 @EULTRACAM_IGAC 1128799,002 1135128,023 2720849 -2,1489 -3.2942 -92,2725 1007,000 gX1\VG\ANTlDQU]A\H[EP#N]A\FOTOE\1_144
1_145 WILLTRACAM_IGAC 1125756039 1134746.541 2720215 -2,0315 -2.9947 -92.5805 1007.000 52 X:\YG|ANTIOQUIAHISPANIAFOTOS L _L45 ik
Pm‘fct e 1_146 @ILLTRACAM_IGAC 1126714,591 1154368,625 2719.329 -1,6374 -2,2050 95,7467 1007.000 52 4 \VG\ANTIOGUIMHISPANIAFOTOS\_146 i
= :d F"q’g:r‘:;ts 1_147 ILLTRACAM_IGAC L128676.410 1133087495 2718211 -2,6695 24770 95,1263 1007.000 52 X:\WGLANTIOQUIAHISPANIAFOTOSL_147 -
B Comerasfsensors 1 1_148 @ILLTRACAM_IGAC 1120637199 1199508.297 Z7L7.754 -2,7587 -Z.0B07 -94.9505 1007.000 52 X:\WGLANTIOQULAHISPANIAFOTOSL 14 ;,
o 1_148 @ILLTRACAM_IGAC 1120597.641 1190168,152 Z717.486 -2.7Z02 -L4157 -94,6756 1007.000 52 X:WGANTIOQULAHISPANIAFOTOS L _149al ———
1150 GILITRACAM IGAC 1126551, 700 1132767194 2717722 -2,6096 08288 4,375 1007.000 S WGIANTIOQUIAHISPANIAIFOTOSN 150 | | Emnaeer <)
R o 1_151 @IULTRACAM IGAC 1128530.795 1132395,554 2717.403 -2,1071 -0.5523 94,1359 1007.000 ‘52 %:|\¥G|ANTIOQUIAHISPANIAFOTOSL_151 o
B3 3-Line Type 0 1_152 @ILLTRACAM IGAC 1128439.995 1132013.780 2717.309 -1.6131 -0.3475 94,0678 1007.000 52 %:\VG|ANTIOQUIAHISPANIAIFOTOS!L_152
Orthos 0 1_153 @ULTRACAM IGAC 1128470.992 1131649.526 2718.018 -1.0157 -0.2177 -94.1593 1007.000 52 :\WGIANTIOQUIAHISPANIA|FOTOSL_153
Z GHSS{IMU - Approx.£0 19 2_135 @LLTRACAM_IGAC 1129534,565 1131541,980 2716,995  3,9332 0.2414 56,9830 1007000 52 Xi\WGIANTIONU TOSIZ_135
e ;?‘:;: 3 2_136 @ILLTRACAM_IGAC 1129552.501 1131942061 2718.240 5.5376-1.2863 £7.0007 1007.000 52 X:\YG|ANTIOGUIAHISPANIAIFOTOS|Z 136 @S
& 0 croupings 2_137 @ILLTRACAM_IGAC 1129632.431 1132360304 2718.823  6.0666-1.9612 56,9539 1007.000 2 X:\YG|ANTIOQUIAHISPANIAIFOTOS|Z 157
&8 strips 2 2_138 @ILLTRACAM_IGAC 1129681745 1132759.000 Z719.214  6.7905-3.1249 B5,4959 1007.000 2 XAGIANTIOQUIMHISPANIAIFOTOS|2_138
@ Blocks 0 2198 BILTRACHIGAC LigS720 145 1103173,545 ZTIOSTL  Z0ST0-L4151 949660 1007000 52 iNGIATIOCUIANSPAMIAFOTOSIZ 19 o | 1 st 10
= (=9 Settings = — numerically
% Display chernet 0 £ Frame Photo Importer 2x _
S Adinistrative ———— Units; m, deg
Description Hispania_i5gsd
Log F‘E nex_rep’nn‘?ug Apply
Operatar morjoelar o Fie
= Corrections
Atmaspheric Refraction
Earth's Curvature
Wy Units
System Local Space Rectangular {L5R)
Object m
Inage mm
Angular deg
Generation dete: Vie 17, Sep 11:16:41 2010 Last changer Tue Nov 08 18:1003 2011
Camera: 8 ULTRACAM_IGAC v
Terrain height: m
Tnitialize with existing GNSS{IML oriert ations

Figura 12. Cargue de aerofotografias

Revise si en la ventana Frame Photos se encuentran dos opciones para adicionar fotos. Se puede
utilizar la opcion add para cargar las aerofotografias de forma individual o la opcién import->Image
Files para importar una serie de imagenes (ésta es la forma usada regularmente).

Al ingresar por esta Ultima opcién, en la ventana Frame Photo Importer importe las imagenes a través
de un directorio dando clic en add-> Add Directory. Para el caso en que se necesite afiadir una sola
imagen dé clic en Add->Add File.

A diferencia de ingresar por la opcién add, la opcion import permite asignarle a todas las imagenes
los pardmetros solicitados. Estos parametros son:

Camera: Del menu desplegable seleccione la cadmara que corresponda al grupo de fotos que se
estan cargando; cabe anotar que un mismo proyecto puede involucrar varias camaras, en este caso,
valide que la calibracion es la vigente para la fecha de toma de las fotografias.

Terrain height: corresponde a la altura media del terreno, esta puede ser obtenida de un promedio de
los puntos de control terrestre o extraida de cartografia.

Initialize with existing GNSS/IMU: active en el caso en se haya importado el archivo con los datos
GPS e Inerciales, si no, este proceso es realizado posteriormente.
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7.2.3. Cargue de fotocentros

a) Verifiqgue que se encuentra en la misma ventana de Project Editor, dé doble clic -> GNSS/IMU-
Approx.EQ, al igual que en el proceso anterior, ingrese por add para adicionar un fotocentro a la vez o
por import para cargarlos masivamente desde un archivo de texto (Figura 13).

6 ) )

®

D 5 Emtx Nty  Heghtz StDevx stdDevY siDevz |5 Omesa Phi Kappa  StDevO |stdDevP  stdbev|&
DEENboeBrAdwe = @ K 1144 1128661460 113527990 2718.306  0.1000 0000  0.1000 B -2.0833-3.2753-92.2247 0.00800 0.00800 0.0t

114 28612,750 1134987740 27LB.014  0.1000 D000 01000 & 1959-2.9537-92.539  0.00800  0,00800 0.0 Edit
Praject value 114 28565650 1134652.060 2717135 01000 01000 0,100 S591-2,1672-95,7216  0.00800  0,00800  0.00¢

=[] Workspace 114, 28521,360 1134112,800 2716056  0.1000 01000 0.1000 5869-2,4354-95,0990  0.00800  0,00800  0.00¢ Remave
& (&) Elements 114 26476,6401133653,210 2715669 0000 0000 01000 6633-2.0269-94.9236 00000 0.00800 OO0 T
@ CamerasiSensors 1 114 SGLO S SAE 0100 0100 01000 B 26 Lsemest oo oo oonal lmeots D
= [ Photos 118 28389980 1132707.080 2715546 0000 04000 0,000 B -25328-0.7852-94.345¢ 000300  0.00800 0.0 e
S Frame Type 19 1.15: 28353490 1132278.930 2715.249  0.1000 01000 0.1000 -2.0316-0.5156-94,1065 000800 0,00800  0.00( SR
Hg RPCType i 1_15: 128317.7701131636.730 2715094 0.0000  0.4000  0.4000 B -1.5350-D311-94.0468 000800  D.00500 000

Colrns.. .

84 3-Line Type 0 115 26763.8701131419.050 271S.657 04000 04000 04000
2_1% 29511.1001131282.500 274,809 0.1000 01000  0.1000
135 []1129565.3801131756.030 2716.164  0.1000 01000  0.1000

2137 M 1129622.3501132226.560 2716.798  0.1000 01000  0.1000

09391 -0.1695-54.1314  0.00800  0.00800  0.00¢

38728 0.2294 870181  0.00800  0.00800 0.0 Find..
5.4738-1.3194 870311  0.00800  0.00800 0.0 —
5.9975-2.0118 86,9803  0.00800  0.00800 0.0

0
iSS/IMU - Approx.EO 18

HERREER

LEe - v et
& DTS 0 R R 1150678 430 1179607 41N 9717 118 AAAGN NAAON 00N A A GETI 3 100E AR DI nmenn  n nnenn o Dnumwa‘w
&[] Groupings
B9 Strips 2 0f19 Units: m, deg
@ Blocks 0
=[50 settings Apply.
Display Channels o
=y Admiristrative
Description Hispania_15gsd
Log File niew_reportlog

Operator morjuslar
=y Corrections
Atmospheric Refraction

Earth's Curvature
= iy Units
System Local Space Rectangular (LSR)
Cbject m
Image mm
angular deg

Generation date: ¥ie 17, Sep 11:16:412010  Last change: Tue Nov 08 18:10:03 2011

Figura 13. Cargue de archivo GNSS/IMU.

b) Ingrese por la opcién Import, se despliega la ventana GNSS/IMU importer. En la linea file explore en
el equipo y localice el archivo que previamente se configuré con los centros de proyeccién de las
fotografias, adicionalmente active Grouping separators teniendo en cuenta en la configuraciéon del

archivo el simbolo # que separa cada linea de vuelo; finalmente dé clic en next (Figura 14).

Select import file

Choose a file source to import data from, IF neccessary, define 2 token sequence to rule out commentary lines from import, Import may
start from any line of the File

fle: | %O WARIOSIEDICION DE INSTRUCTIVOS 201 1{HISPAMIALGPS-IMUSHispania_inpho. bt IE

< Grouping separators. >

Import begins atrow: |1 (& [ tgnere lines starting with
Import Data Preview

1 2135 1129511.10 [131282.50 2714809 3.57280 D.22944 B57.01809 ~
2 2136 1120965.38 L131796.03 2716164 5.4738¢ -1.31035 57.08107
3 (2137 1120622.35 L132226.58 2716798 5.9975¢ -2.01183 6,95039
4 (2138 1120678.43 113269741 2717118 6.66711 -3.19054 36.51760
5 (2139 1120729.49 113318175 2716572 7.02131 -1,48014 6460275
§ (2140 1129780.59 1133707.92 2717300 6.67351 -1.58588 84.63357
7 2141 1129825.76 1134192.34 2716355 7.03749 -0.56940 6487705
§ (2142 1129870.75 1134675.23 2716566 6.78926 -3.22450 85.08604
9 [2_143 1120909.07 1135163.98 2716.234 7.07598 -1.25623 B6.12492
10 |[#

11 1_144 112866148 1135427.43  2718.306 -2.08328 -3.27530 -92.22474
12 1_145 112B612.75 1134987.7¢ 2718.014 -1.95960 -2.95371 -52.53961
13 | 1_146 112B565.65 1134552.16 2717.135 -1.55915 -2.16716 -95.72161
14 1_147 1128571.38 1134112.89 2716.058 -2.58600 -2.43542 -55.09898
15 1_140 1126476.64 1133653.21 275,600 -2.60325 -2.02684 -04.92365

Figura 14. Cargue de archivo GNSS/IMU

c) Asigne a cada columna el tipo de dato segun corresponda en la siguiente ventana. Los nombres de
cada columna aparecen con un interrogante esto indica que aln no se le ha asignado el tipo de dato
(Figura 15).

COPIA NO CONTROLADA



INSTRUCTIVO Pag. 14 de 51

INSTRUCTIVO AEROTRIANGULACION DIGITAL )
SOBRE PLATAFORMA INPHO MATCH AT Cod.  130300-08/14.v2

INSTITUTO GEQGRAFICO

GRUPO INTERNO DE TRABAJO IMAGENES GEOESPACIALES  |Fecha  Abril de 2014

NSS/IMU Importer
Assign column field formats

First click a header label of the preview table to select a column. Then toggle on any of the push-buttons from the range of field formats
to specify the selected column's content.,

q j H East ¥ ][ North ¥ ][ Height 2 “OmegaIRUH” Phi § Pitch ”Kappap"f’aw ][ fctive

| = optional

Import Data Preview

1131282.50 2714.809 |3.87280 |0.22944 |67.01809
1131756.03  2716.164 |5.47384 |-1.31935 (8703107
1132226.58  2716.798 |5.99754 |-2.01183 |86.98035
113269741 2717118 |6.66711  -3.19054  [86.51760
1133181.75  2716.572 |7.02131 -1.48014 84.60275
113370792 2717301 |6.87351 |-1.58588 |84.63357
1134192.34 2716.355 |7.03749 |-0.58940 |84.87705
1134675.23  2716.566 |6.78926 |-3.22450 |85.08604
1135163.98 2716.234 |7.07598 |-1.25623 (86.12492

113542749  2718.308 |-2.08328 -3.27530 |-92.22474
113498774 2718.014 |-1.95960 -2.95371 |-92.53961
1134552.16 2717135 |-1.55915 -2.16716 |-95.72161
1134112.689 2716.058 |-2.568690 -2.43542 |-95.095895
1133653.21 2715.689 |-2.68325 -2.02694 |-94,92365
1133169.03  2715.408 |-2.64844 -1.36031 |-94.65172
1132707.03  2715.546 |-2.532683 -0.78524 |-94 34536

[ < Back I[ Mext = ][ Cancel

Figura 15. Cargue de archivo GNSS/IMU.

d) Seleccione cada columna para asignarle el tipo de dato y de clic en el boton segun corresponda.
Luego de clic en next (Figura 16).

GNSS/IMU Importer

Assign column field formats

First click a header label of the preview table to select a column, Then toggle on any of the push-buttons from the range of field formats
to specify the selected column's content.

Eastx || morthv (][ reightz [] omegasrol |[ phijpich |[Keppagvaw |[ actve |
| = optional

North ¥ Ormega | R Phi | Pitch | Kappa | Yav ~

113128250 (2714809 (387280 |0.22944 5701809
1131756.03 (2716164 |5.47384  |-1.31935  §7.03107
1132226.58 (2716798 (5.99754  |-2.01183  |86.98035
113269741 |Z717.118  |6.66711 -3.19054  &6.51760
1133181.75 |2716.572 |7.02131 -1.48014 54.60275
113370792 |2717.301 |6.67351 -1.585668 &4.63357
1134192.34 |2716.355 |7.03749 -0.56940 &54.687705
1134675.23 (2716566 |6.78926  |-3.22450 85.08604
1135163.98  |2716.234  |7.07598 -1 25623 86.12492

1128661.48 (113542749 (2718.308 |-Z2.08328 |-3.27530 -92.22474
1128612.75 |[1134937.74 2716.014 |-1.95960 |-2.95371 -92.53961
1134552.16 |2717.135 |-1.55915 |-2.16716 -95.72161
1134112.89 |2716.058 |-2.58690 |-2.43542 -95.09595
1133683.21 |2715.689 |-2.68325 |-2.02694 |-94.92365
1133169.03 2715408 |-Z.64844 |-1.36031 -94.6517Z
113270703 |2715.546  -2.53283 |-0.78524 -94.34536

[ <gack ][ mexs ][ Cancel

Figura 16. Cargue de archivo GNSS/IMU

e) Verifique en la siguiente ventana que se estén cargando todos los fotocentros correctamente. Si tiene
algun tipo de inconsistencia aparecerd un simbolo en rojo en la parte izquierda del nombre del
fotocentro y debe devolverse en el proceso; si todo esté bien aparece un simbolo verde, luego dé clic
en next (Figura 17).
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5 GNSS/IMU Importer

Merge IDs of GNSS items

owerwribe them.

Z2_135
2_136
2_137
2_138
Z2_139
2_140
Z_141
2_14z

Crverwrite items already existing

Review all IDs scheduls For import. IF IDs conflick with projsct data, you may choose to

l

< Back

J [ ] |

Mesxt =

|

Cancel

Figura 17. Cargue de archivo GNSS/IMU

f) Active en la siguiente ventana Initialize the exterior orientation para que los valores de cada fotocentro

sean asignados a cada aerofotografia. En la seccién

Strips active Generate strips from imported para

que automaticamente asigne las aerofotografias a cada linea de vuelo segin corresponda (Figura

18).
9)

Active consider and add to strips para que en el armado de la lineas de vuelo, solo incluya las

aerofotografias cargadas en el proyecto; esto se debe a que en el archivo de fotocentros podrian
existir mas fotocentros que las fotos cargadas en el proyecto, es posible que en el proceso de control
de calidad se decida excluir algunas fotos por nubes o por algin otro tipo de inconveniente, en este

caso no es necesario borrar estos fotocentros del
Luego dé clic en next.

archivo sino simplemente activar esta opcion.

GNSS/IMU Importer

Import options

irmpark,

Exkerior Orientakion

Strips

Generate strips from imported GMSSIMU profile infol

Crab angle: |0.0000 deq

State the Farmat type of the impaort saurce. Optionally, constrain the extraction of data considered on

Initialize the exterior orientation (positionfattitude) of existing photos From  |GRSS [ IMU W

Consider and add to strips only photos that are already existing

rmation

[

< Back. ][ Mext = ] ’ Cancel

Figura 18. Cargue de arc

h) Revise en la siguiente ventana que el ndmero de li
proyecto. Luego dé clic en next (Figura 19).

hivo GNSS/IMU

neas de vuelo corresponda con la realidad del
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i)

2 GNSS/IMU Importer

Merge IDs of strips

Review all IDs schedule For import. IF IDs conflict with project data, wou may choose to avernwrite
thern,

Owerwrite ikems already existing

< Back, H Mext = l [ Cancel

Figura 19. Cargue de archivo GNSS/IMU.

Dé clic en finish como paso final en el proceso de cargue de centros de proyeccién (Figura 20).

4 GNSS/IMU Importer

The wizard is ready to begin import

Click Finish ko skart the import operation.

If wou wank bo review or change any of your import settings, click Back, Click Cancel to exit the wizard,

< Back H Finish ] [ Cancel

Figura 20. Cargue de archivo GNSS/IMU.

7.2.4. Cargue del fotocontrol

a) Ingrese por edit->points, dé clic en import, busque el archivo .txt configurado en el nimeral 4.1.
El proceso de cargue del fotocontrol es similar al del cargue de los datos GPS e IMU. (Figura21).
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GRUPO INTERNO DE TRABAJO IMAGENES GEOESPACIALES

Generation date: Lun 25. Jul 16:18:59 2011

Last change: Wed Jul 27 15:20:26 2011

r - [X:\MO\...\E ¢ ]
(W] [Q HY oW WWwBIPLS @ = H W2 A-3874HY  925042.939 1344931.168  45.6005tandard  Standard  Undefined
. AGB7SHY  925865.176 1344944.667  52.6605tandard  Standard  Undefined Edit.
Project. value A-3876 VE 925805.448 1344312,747  52.300 Standard Standard  Undefined
= ) workspace A3877HY  925001.558 1344099.773  54.635Standard  Standard  Undefined Removs
= (3] Elements
@ Cameras/Sensors 1 S
g i
By Frame Type 7
g RPC Type o Stdl.Dev...
84 3-Line Type o
GNSS/IMU - Approx.EO 9
& DTMs o
= (0 Groupings [ st o
@8 Strips 1 numerically
@ Blacks 0
= (39 Settings @0 o+ Units: m, deg
B9 Display Channels 0
e i
Description ElBagre_PuertoClaver
Log File new_report.log
Operator morjuelar 2 Object Point Importer 2=
= i Corrections
Atmospheric Refraction Select import file
Earth's Curvature
= B units Choose a file source to import data from. If neccessary, define a token sequence ta rule out
S R — commentary lines from import. Tmport may start from any line of the file.
Object m r |
image n Fie: ICJ
Angular deg
[ Grovping separators ||
Import begins at row: |1 3| [] Ignore lines starting with |
Import Data Preview

<Back

Figura 21. Cargue del Fotocontrol
b) Observe que las ventanas de importacion de datos del fotocontrol son iguales a las de importacion de
datos GPS e IMU, al igual que en el proceso anterior, asigne a cada columna el tipo de dato segln
corresponda.

Como se observa en el ejemplo de la figura 22 los nombres de cada columna aparecen con un
interrogante esto indica que aun no se le ha asignado el tipo de dato.

2 Object Point Importer

Assign column field Formats
First click a header label of the preview table to select a column. Then toggle on any of the push-
buttons from the range of field formats to specify the selected column's content.
al o [ Eastx > J[ wmorthv [ Heightz [ Type |
| > optional
gport Data Previe:
< % ? ? ? ? |
2 3 07,999 |1248866,496 |1352,0 |2,210 |1354,223 | ]
g 1114218,459 1249287,729 1496,6 (2,182 |1498,773
= 1114400,319 1248961,998 1451,1 [3,025 |1454,091
< 1113218,968 1248558,846 |1220,9 (2,635 |1223,511
2 1115490,465 1239986,384 |1325,4 |2,710 |1328,101
A 1114590,190 1239574,834 |1368,2 2,354 |1370,532
2 1116097,504 1238469,155 11279,5 2,419 |1281,922
o 1099913,153 1255684,282 ‘729,4 0,000 |729,415
‘ 1NQR4a7 A7A 1254745 n1a sraa |z 1an la=n N7z s
|
[ < Back ] MNext > I [ Cancel ]

Figura 22. Cargue del Fotocontrol

c) Dé clic en Next para concluir el proceso. Si no se tiene la informacion del fotocontrol, es posible
continuar con el proceso tal como se viene describiendo, sin afectar ninguno de los pasos, este ajuste
es conocido como relativo.
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7.2.5. Definicién de las lineas de vuelo (Strips)

a)

b)

d)

Ingrese por Edit->Strips en el Proyect Editor en caso de no coincidir con la realidad se debe crear
manualmente. Este es un proceso automatico basado en la informacién de GPS e IMU.

Dé clic en el botén add sobre la ventana Strips, ésta despliega la ventana Strip Properties, en ella
ingrese en el campo ldentification el nombre de la linea de vuelo, posteriormente seleccione las
imagenes del panel derecho Photos in Project correspondientes a una linea de vuelo y paselas al
lado izquierdo en Photos in strip. Dé clic en OK y repita el proceso para cada una de las lineas de
vuelo del proyecto, quedando todas las fotografias asignadas a su respectiva linea de vuelo (Figura

23).

Strip Properties

DEEN oW

Identification:

B>LEewo z H K

Crab angle:

Project
=& walspace
(= [3] Elements

Value

Azimuth: Undefined

Sequence order: Flight direction

Photos in project:

@ Cameras/Sensors 1 Photos in strip:
= Photos
_ Photo ID  Order
Strip:
ID  Photo IDs Mum  Crab Angle = Azimuth ‘m’
1 2_135,2_136,2_137,2_138,2_139,...,2_143 9 0.0000 5.8508 ——_—
2 1_144,1_145,1_146,1_147,1_148,..,1_153 10 0.0000 -174.6156, Edit..
Remove
Sort ID
O numerically
02 Units: m, deg
Image mm
Angular deg

Reverse Order

Generation date: Vie 17. Sep 11:16:41 2010

Phato ID StripID | ExtPos

8 FE0)

1
1
1
1
1
1
1
1
1

€ € €L L€k

0/0 [ sort ID numerically [] Hide offiine ofo

I OK ] [ Cancel ] [ Apply

Last change: Mon Sep 05 11:16:50 2011

Figura 23. Definicién de las lineas de vuelo.

Haga una verificacion general de lo que se ha cargado después de haber terminado la rutina de
cargue de informacion (aerofotografias, fotocentros, fotocontrol y lineas de vuelo. Revise que el
numero de fotocentros corresponde con el nimero de fotografias, que las lineas de vuelo (Strips)

estén creadas y corresponda con la realidad del vuelo (Figura 24).

Guarde el proyecto, para lo cual dé clic en el icono del disquete de la ventana Proyect Editor (Figura

24).

La forma y rutas como se deben nombrar y almacenar los archivos del proyecto estdn contenidas en

el Anexo No. 2.
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# Project Editor, - [X:\MO\...\AT_HISPANIA. pri] 9(=1ET
File Edit Wiew Tools Help

DHEN RE LW BEPLSw© = § K

Project Yalue
= :_d ‘“Workspace
= [E] Elements

@@ Cameras/Sensors i
Bg Frame Tvps g
W RPC Type 1}
% 3-Line Type a

[Efl-crthe 1}

g GNSS{TMU - Approx.EC 19
Paints

& DT 0

=[] Groupin

ping
oA Strips
F@ Blocks f

[=h- (=] Settings

Display Channels o

= Adminiskrative
Descripkion Hispania_15gsd
Log File new_report.log
Dperakor morjuelar

=2 m Corrections
Atrnospheric Refraction

Earth's Curvature
= i Units
Syskem Local Space Reckangular (LSR)
Ohjeck m
Image mm
Angular deq
Generation date: Vie 17, Sep 11:16:41 2010 Last change: Mon Jan 16 15:22:00 2012

Figura 24. Revisién de los insumos cargados en el proyecto

e) Ingrese por Products->MATCH-AT->Multi Photo Measurement en la ventana principal de Application
Master (Figuras 25 y 26).

f) Busque inconsistencias en las lineas de vuelo visualizando graficamente el proyecto. En la ventana
principal de Application Master, Ingrese por Products->MATCH-AT->Multi Photo Measurement
(Figuras 25y 26).

XA AAT_HISPANIA. pri]
Tl Ecot  Toos  Window  Opties  Help

¥ Pustbroom Trianguilation. .. |

Open the photo measurement. ..

Figura 25. Visualizacién gréfica del proyecto.
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g) Verifique la correcta orientacion de las fotografias, que los traslapes son los correctos, que las lineas
de vuelo estan bien definidas y que el fotocontrol este en el area del proyecto visualizando las
aerofotografias orientadas y escaladas.

%) Photo Measurement Tool - [X:\...WT_HISPANIA.prj]

fe Edt Dispy Ioos View Window Opticns Heb
H Ok v @ [y SRR uanneumm % #tHEE2% 50240 3925 »?
Btk o
3

x..n
suoaao poy G seaisdoig 53

a8 sAnsom e ol By

Figura 26. Visualizacion grafica del proyecto.

7.3. MEDICION DE PUNTOS DE CONTROL

Para el caso en que ya se dispone de puntos de fotocontrol es importante realizar la medicién de estos
puntos en este instante del proceso.

a) Ingrese por Products->MATCH-AT->Multi Photo Measurement en la ventana principal de Application
Master,para medir o remedir los puntos de fotocontrol (Figura 25 y 26).

b) Localice el boton View y cambie el modo del cursor a Measure (Figura 27).

c) Localice el punto en la pestafia points list (Figura 28), seleccidénelo y haga clic derecho localizar View
In -> Multi-Stereo (Figura 29); posteriormente mida el punto en los modelos donde caiga, es
importante realizar este procedimiento en estéreo para garantizar un correcta lectura en todos los
ejes x, Y, zZ.
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# Photo Measurement Tool - [¥:\..\AT_HISPANIA.prj]

File VEdit Display Tpols View Window Otiong Help
H | @ complete El CAH -4 mnj a2 ootz e e oue e | Y| gt E E

E’Pbifiﬁ' 8 X X Real Zoom
3 [ Point List Drag Zoom
= N |
T |5 X | Proriter  [] & »f] Pan CtrlP
DD » Type  Predictions L | F ZHeioht toisH
& 100 ™ ® 4 *“ Iy Select Ctrl+Alt+S
ARSI @6 l @ Measure Ctrl+Alt+M
° @0 TP 96 (@) Best-FitStereo  Cirl+B
g @ T 96 ‘
Slmwe T 04
g |m 105 P @6
? | 106 ™ Q6
gm0 @5
o @108 TP @5
T
g @ TP @2
° @0 TP @2
m TP @2 1
|1 230 o .

Figura 27. Boton View

£ Photo Measurement Tool - [X:\...\AT_HISPANIA

Pn:uint%

-prj

File Edit Display Tools  “Wiew  Window  Options  Help

& Comnplete V|§' |E|EE§ |@'|E

Figura 28. Point List

& Point List
3

W [amse [ XY noiter v @
[fﬂ D Twpe  Predictions  Links

_|

Ll O 5-:156 B 2 2 2
2 2,

= [F] A-3158 TP 8 : R )
W [E] A31se TP O 4 4 {4
8 [B] &-3160 TP @ s 5 (5
" A-3994  HY D 3 a3
= A-3995  HY @ = 303
- A-3906  HY @ 3 )
A-3997  HY @ 3 30
] A-3995  HY D 3 33
S | [F] 1 TP @ : ()
“ | [E] 100 TP D 4 4 (4
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E% Photo Measurement Tool - [X:\.. \AT_HISPANIA. prj]

File Edit Display Tools Wiew Window  Options  Help
=] o) B e B e om om oz ona o owm e % s B EE 5% @
Points 5 x ‘Hl Multistereo
g Point List
ERE R PETE [V Noiker V|4 | oh
@ h(v] Type | Predictions  Links
3 A s > 2
3 |[E a-atss 9z z o
w |[F] a3ss TP @ 4 4 (4) Move Ta..,
] [E a-3t60 TP @5 5 (5) #
i a4 93 3 @ ...
E A3995 HY O 3 3 (3) ] Cobmns...
A-3996  HY 93 3 @
[ A3097  HY O3 3 (3)
= A3998 HY Q3 3@
g |[E1 ™ 8z o (o)
“ |[E] 1o ™94 4
Point Details
=
Identification | A-3156
Type "
Status True
Description |0
=
Coordinstes | [1128552.77761, 1133638.26216, 1032,11266]
Residuals [0, 0,0]
StdDevs [0,040592, 0,041935, 0,245326]
=
Predicted 2
Manual [1}
A ko akis

Figura 29. Medir o remedir el fotocontrol
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Figura 30. Medir punto.

d) Localice el punto y visualicelo en estéreo utilizando el mouse, luego de clic cuando la marca flotante

este sobre el detalle correspondiente (Figura 30).
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7.4. GENERACION AUTOMATICA DE PUNTOS DE AMARRE (TIE POINTS)

Una vez se tiene cargada la informacion anterior, proceda a generar puntos automaticos de amarre (tie
points)

a) Ubiquese en la pestafia principal de Application Master e ingrese por products->MATCH-AT->Aerial
Frame Triangulation (Figura 31). Este mddulo permite realizar varios procedimientos encaminados a
lograr el ajuste (Figura 31y 32).

[X:)...MT_HISPANIA. prS]

prene

=3
BY Aes00v e %D uk

trangusicn.

Figura 31. Aerial Frame Triangulation.

B MATCH-AT - [X:\WG\...\AT_HISPANIA.prij]

Select processing step. ..

Select processing step....

Initialize Exterior Orientation

Automatic tie point extraction with adjustment of block.
Postprocessing (adjustment only)

Delete all automatic points in block.

Thinout points in block

Compute ray intersections For control points in potential stereo models
Refine initial EO (use this only in case approx. EQ does not work )

Settings

- Adjustment
Z-use GMNSS On

i~ GMSS drift parameter OM
use IMU on
- IMU boresight misalignment O
-selfcalibration OFF
fnumber of parameters: 12
tandard deviation
GNSSx vz [m] 0.100 0.100 0.100

IMU omega phi kappa [deg] 0.008 0.008 0.008
image - manual  [mm]  0.002

image - automatic  [mm]  0.002

object xfyz  [m] 0.029 0.113

ing Strategy

reate numeric Ids for tie points

-start in level 4

top in level o

matching sequence FBM LSM --- FBM LSM
i additional worker threads 1

t-image cache size in MB 10

Tools

[ online monitor... | [ wiew statistic... | [ wiewlogfile... | [ Deletelogfile |

Figura 32. Aerial Frame Triangulation
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b) Inicialice la orientacion exterior, para lo cual seleccione en la ventana Aerial Frame Triangulation la
opcion Initialize Exterior Orientation (Figura 33) antes de iniciar el proceso de generacion automatica

de puntos de amarre.

Este proceso consiste en asignar los valores de orientacion exterior a cada aerofotografia, es
importante que cada vez que se corra un proceso, se inicialice la orientacién exterior nuevamente,
para trabajar siempre con los parametros originales, debido a que el software utiliza los parametros
calculados en el dltimo ajuste como iniciales y es posible que esto conduzca a propagar un error.

Debe tenerse en cuenta que lo que se va a inicializar son los parametros XYZ (Este, Norte y Altura)
obtenidos del GPS, y los angulos Omega, Phi y Kappa obtenidos con la IMU (Figura 33).

B MATCH-AT - [X:\MO\...\AT_HISPANIA. prj]

Run
Initialize Exterior Orientation

Select how to initialize photo EO

|

XYZ From GNSS and kappa From strip azimuth, omega and phi =0
X¥Z From GNSS and omega, phi,kappa from IMU

Do processing of sub blockis)

Settings

e GNSS ON
-+ GMNSS drift parameter ON
~use IMU ON
-~ IMU boresight misalignment ON
IFcalibration OFF
“-number of parameters: 12

mage - manual  [mm]  0.002

mage - automatic  [mm]  0.002
object xfy 2 [m] 0.0290.113
<1-Matching Strategy

~create numeric Ids For tie points

-start in level 4

-stop in level 0

-~matching sequence
i--additional worker threads
iimage cache size in MB 10

Tools

0.100 0.100 0,100
MU omega phi kappa [deg] 0.008 0.008 0.008

FBM LSM --- FBM LSM
1

[(online monitor... | [ view statistic... | [ viewlogfile... | [ Delete logfile |

Close

B matchat

\i) 19 photos successfully initialized

L _I>

Figura 33. Initialize Exterior Orientation
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c) Dé clic en el botén Run, este proceso tarda algunos segundos e informa el nUmero de imagenes que
se inicializaron, éstas deben coincidir con el nimero de imagenes del proyecto.

d) Ubiquese en la ventana Aerial Frame Triangulation y continle con la siguiente opcién Automatic tie
point extraction whith adjustment of block (Figura 34).

B MATCH-AT - [X:\MO\...\AT_HISPANIA. prj]

Automatic tie point extraction with adjustment of block

[] stop after TPC creation
[] Use DTM for initialization

Do processing of sub block(s)

Settings

[=-Adjustment
5-use GNSS ON
L-GNSS drift parameter ON
use IMU ON
-IMU boresight misalignment  ON
Ifcalibration OFF
-number of parameters: 12
[=l-standard deviation
GNSSX ¥y 2 [m] 0,100 0,100 0,100
-IMU omega phi kappa [deq] 0.008 0.008 0.008
-image - manual  [mm]  0.002
‘image - automatic [mm]  0.002
~object xfy 2z [m] 0.0290.113
[=I-Matching Strategy
create numeric Ids for tie points
start in level 4
stop in level 0
matching sequence FBM LSM --- FBM LSM
i~ additional worker threads 1
“~image cache size in MB 10

T

Tools

[Online monitar... ] [ Wiew statistic... ] [ View log file... ] [ Delete log file ]

Figura 34. Automatic tie point extraction with adjustment of block
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e) Ingrese por la opcién edit (Figura 34) para configurar las opciones de este proceso, se despliega la

f)

9)

ventana Setting, aqui se encuentra una serie de parametros, de los cuales se explican los mas
relevantes (Figura 35).

Il Settings @@

| Adjustment Strategy Matching Files Std. Dev. Image/Control Standard Dev. GNSS/IMU { @
Parameters

Use GNSS5
Compute shift/drift parameters

‘Appiy sﬁift,fcirifl} for each strip separately v |
Enable drift for: % ¥ z
Enable shifts only []

Use IMU
Compute boresight misalignment angles

[] Compute self-calibration parameters

12 parameter 44 parameter

create

w calibrated camera(s) with correction grid

[] Do show more details of Adjustment in Applications Master main window

Do not eliminate any manual photo measurements

Close

Figura 35. Automatic tie point extraction with adjustment of block - edit

Ubiquese en la ventana de la pestafia Adjustment y active el uso de GNSS vy el IMU. En la opcién
del GNSS, active compute shift/drift parameters para lo cual requiere que el bloque ya contenga
fotocontrol medido, (Figura 35).

Esto corrige los desplazamientos de los pardmetros GPS debido a los efectos shift y drift producidos
cuando la base usada para el post-proceso de los datos se encuentra a mas de 100km de distancia
del proyecto. Se tiene la posibilidad de aplicar a todo el bloque la misma correccién o una correccion
diferente para cada faja (Strip), esto dependera de con cual opcion los resultados sean mas precisos.
Si aln no se ha medido el fotocontrol desactivelo.

Use la opcion del IMU Compute boresight misalignment angles para calcular y aplicar correcciones a
los datos del IMU producidos por el desalineamiento del IMU con respecto a la camara. (Figura 35).

Esta opcion se usa para que el software calcule unos valores aproximados y realice la correccion.
Estos parametros pueden haber sido calculados en un vuelo de calibracion de la camara, cuando
esto es asi, estos parametros deben ser incluidos en el post- proceso de los datos y asi corregirlos
antes de triangulacién, si es asi ya no se habilita esta opcion.

Como la cdmara es calibrada y se conocen todos sus pardmetros, no se activa la opcidon compute
self calibration parameters.
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h) Mida puntos de amarre manualmente con el fin de mejorar la correlacién en proyectos complicados

i)

por nubosidad, relieve complicado, falta de luminosidad, diferente temporalidad de las aerofotografias
con el fin de mejorar la correlacion en estas zonas.

Si es el caso en el que se han medido algunos puntos active la Gltima opcién Do not eliminate any
manual photo measurements, para evitar la eliminacion de puntos de amarre existentes en el
proyecto. Esto debido a que el software elimina puntos que matematicamente determina como
errores pero en realidad son puntos ubicados manualmente y pese a la posibilidad de errores del
operador estos puntos generalmente son buenos. (Figura 35).

Ahora ubiquese en la ventana de la pestafia Strategy de Automatic tie point extraction with
adjustment of block (Figura 36).

. Scttings [Z]X)
Adjustment Strategy Matching | Files || Std. Dev. Image/Control || Standard Dev. GNSS/IMU | < {>]
Parameters
Point density  |extreme ~
TPC pattern: SxS ~
Min. distance between points: [S0 2 | pixel in Level
Levels
Start at overview level (pixel size: 144 micron) 4 =
Stop at overview level (pixel size: 9 micron) o E>
use right mouse button to change item:
Level 4 : Feature based Matching - FBM pixel size: 144 micron - create new points ~
Level 3 : Least Squares Matching - LSM pixel size: 72 micron - refine existing points
Level 2 : Do not process this level
Lawal 1 : Fasbra hacad Matchina - ERRM nival ciza: 18 moicran - craste nas noinke b
[ Set default ]
Use manual phote measurement as additional tie-point centers
Create numeric point ids for automatic points
[ Try to track points from other levels if necessary

Figura 36. Automatic tie point extraction with adjustment of block -Strategy.

Configure las estrategias de correlacién relacionadas a continuacion:

Point density: opcién relacionada con la cantidad de puntos que se determinaran en la correlacion. Si
se dispone de tiempo para definir una gran densidad de puntos (extreme) para garantizar un buen
amarre de las aerofotografias.

TCP pattern: corresponde a las zonificacion que se realiza en cada imagen para buscar los puntos de
amarre (zonas de von-gruber), a mayor nimero de zonas mayor y mejor distribucion de los puntos de
amarre, al igual que en el caso anterior a mayor numero de TPC requiere mayor tiempo de proceso.
Para imagenes digitales se recomienda usar 4 x 4 0 5 x 5 ya que al ser imagenes que tienen menor
area de cubrimiento (en comparacién con las anélogas) si se usan zonas de menos densidad se
corre el riesgo de que queden zonas de la aerofotografia sin puntos.

Min. distance between points: corresponde a la distancia minima que debe existir entre 2 puntos, el
software evalla esta condicion y si no se cumple intenta colocar mas puntos para garantizar el
cumplimiento de esta regla.

Levels: permite indicar en qué nivel de piramidales iniciar y en cual terminar. Cada vez que disminuye
de nivel el software realiza un refinamiento de los puntos, el nivel con mas detalle es el 0, por eso es
importante que el proceso culmine en este nivel. El nivel de inicio para imagenes digitales sugerido
por el fabricante del software es el nivel 4.
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k)

1)

Se puede realizar un proceso alternativo para dar una idea de qué inconvenientes se tendran en
dicha correlacion; para esto proceda asi:

Inicie el proceso en un nivel 4 y culmine en un nivel 2, de esta forma el proceso tarda muy poco y
permite determinar en qué zonas no pudo colocar los suficientes puntos, en la cual se debe proceder
a colocar algunos puntos manualmente para luego correr el proceso nuevamente con todos los
niveles (4-0). Recuerde que cada vez que se corra un proceso de estos se debe inicializar la
orientacion exterior.

Manual photo measurement as addtional tie-point centers: se debe activar para que se apoye en
todos los puntos manuales que se han colocado para mejorar la correlacién

Posteriormente, se pasa a la pestafia Matching.

Esta pestafia, a no ser que se tengan inconvenientes en la correlacién, conviene dejarse por defecto.
Estos puntos son los recomendados por el fabricante: Para el caso en que la correlacién genere
muchos puntos defectuosos se podrian subir los coeficientes FBM y LSM, estos coeficientes
corresponden a una evaluacion matematica de cada punto en el momento de la correlacion, si el
punto no sobrepasa el limite del coeficiente el punto no es colocado. O si es el caso de que casi no
coloque puntos, se podria bajar un poco estos parametros, pero se corre el riesgo que coloque
puntos defectuosos. Corresponde al operador valorar con estos rangos para lograr la mejor
correlacién (Figura 37).

I Settings @@

Adjustment Strategy Matching Files Std. Dev. Image/Control Standard Dev. GNSS{IMU | < I[B
Parameters
Size of tie-point area: IDDVDier B
Parallax bound: 30 pixel

FBM correlation coefficient: 92 %

4 |4y (4>

LSM correlation coefficient: 93 %

[C] apply epipolar line constraint in FEM

Close

Figura 37. Matching

Incluya un DTM (modelo digital de terreno) en la pestafia Files que ayude a inicializar la altura de
terreno para cada imagen, puesto que en la definicion del proyecto, se coloca una altura promedio
para todo el bloque. EI DTM usado no requiere ser de gran precision, un DTM de 30 metros de
resolucién funciona bastante bien. Si no se cuenta con el DTM se omite este paso (Figura 38).
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1 Settings

|- Adstment_|_stategy | Matching | Fica
Fies

Save results in project fils

VAT_HISPANIA, pr)

DTM file for initialization. Supported formats: ARCINFO(™. hdr(fit,bil), Geotiff, MATCH-T raster (*.ras), SCOP DTM

X2 WGVANTIOQUIAVHISP AMIAVAT _HISPANIAVAtm, tif

Std. Dev. image/Control | _Standard Dev. GNSs/Mu | Refine inital £0._|

B ==

Figura 38. File.

m) Defina las desviaciones estandar para los datos del fotocontrol asi como la desviacion estandar de los
puntos de amarre tanto para los manuales como para los automaticos en la pestafia Std. Dev.
Image/Control (Figura 39).

Il Seitings

“ategy Matching Files

Std. Dev. ImagefControl ‘ Standard Dev. GNSS{IMU

Image Points
Manual [mm] Automatic [mm]

Standard 0.0020 | [0.0020

Refine Initial EO @ »

ObjectPoints
Planimetry [m] Height
| [0.1133

Standard |0.0293

Class 1

[m]

Class2

Class 3

Class 4

Close

Figura 39. Std. Dev. Image/Control.

n) Mida la desviacion estandar para los puntos de fotocontrol que corresponde a un calculo basado en la
escala y el tamafio de pixel de las imagenes StdDev X,Y = (pixel size/5)*scale;

Para el caso de Z la formula involucra la relacién base altura de las fotografias, esto depende del
traslapo entre aerofotografias Std.Dev.Z= (pixel size/5)*scale/base-height ratio.
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0)

p)

Para el calculo de la desviacién estandar para los puntos de amarre manuales y automaticos la
férmula viene dada por Std.Dev. = pixel size / 5, todos estos valores son calculados autométicamente
por el software pero se puede verificar cual es el mas adecuado.

Si se tienen imagenes que no estan muy nitidas es dificil lograr estas desviaciones por tal motivo se
podria variar el valor de 5 a 4 0 3 segun la calidad con la que se estan midiendo estos puntos.

Compruebe en el caso de los puntos de control: es posible que el G.I.T. (Grupo Interno de Trabajo)
encargado indique la desviacion estandar de estos puntos. Para el caso en que no, el software
sugiere unos valores teniendo en cuenta que dicho fotocontrol ha sido realizado con algunos
requerimientos minimos para la escala de las aerofotografias, se pueden usar estos o realizar
variaciones a los mismos buscando un mejor ajuste.

Adicionalmente se puede tener diferentes desviaciones para los puntos de control debido a
diferentes origenes de los datos, por lo cual es posible que se utilice control muy antiguo en donde los
célculos se han realizado de diferente manera o tener puntos extraidos de cartografia. Para estos
casos, se debe crear diferentes desviaciones estandar (Class) para cada grupo de datos. Estas se
definen en la ventana donde se carga el fotocontrol expuesta anteriormente (Figura 39).

Ubiquese posteriormente en la pestafia de Standard Dev. GNSS/IMU, generalmente estos datos son
suministrados por el fabricante de los componentes GPS e IMU; para el caso de la camara Ultracam
D, estan definidos en 0.1 m para XYZ (Este, Norte y altura ortométrica) y 0.008 deg para Omega, Phi,
y Kappa (Figura 40).

B Scitings E] @

Adjustrment Strategy Matching Files Std. Dev. ImagefContral Standard Dev. GMNSSIMU Refine Initial EC
GNSS/TMU
GMSS positions  [m] IMU rotation  [deg]
East X: 0.1000 Omega | 0.0030
Morth v 0.1000 Phi 0.0030

Height Z: 0.1000 Kappa |0.0080

Close

Figura 40. Standard Dev. GNSS/IMU

g) Dé clic en el boton Close y posteriormente dé clic al boton Run indicandole al software que comience

la correlacion de puntos automaticos. Es importante destacar que una vez concluye la correlacién de
puntos, el software automaticamente realiza el ajuste del bloque, este ajuste se debe considerar
como un ajuste inicial a modo de indicador de la calidad y que siempre requiere ser revisado,
mejorado y ejecutado nuevamente. (Figura 41)
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B MATCH-AT - [X:WMOX...\AT_HISPANIA. pri]

Run

Aukomatic bie point extraction with adjustment of block v

[ Stop after TPC creation
Lse DTM For initialization

Do processing of sub blockis)
Sethings

= Adjustment
Z-use GHSS O
i beGNSS drift parameter o)}
—-use IMU o]
i IMU baresight misaligrment OM
Fealibration OFF
i number of parameters: 1z
2-standard deviation
MSsx vy oz [m] 0,100 0,100 0,100
MU omega phi kappa [deg] 0,005 0,003 0,003
mage - manual  [mm]  0.002
mage - aukomatic  [rmm] 0,002
bject xfvz  [m] 0.0290.113
—J-Matching Strategy
i create numeric Ids For tie points

-skart in lewvel 4
-stap in level i}
-matching sequence FEM LSM --- FEM L3M
- additional worker threads 1
“image cache size in MB 10
Tools
[ Gnline monitar, . ] ’ Wiew statistic, ., ] ’ Yiews log file. .. ] ’ Delete log file ]
— T~
q T stop
~—

Figura 41. Automatic tie point extraction with adjusment of block

7.5. REVISION DE LA CORRELACION Y EL AJUSTE

Los procesos mencionados a continuacion deben ser realizados cada vez que se corra un ajuste hasta
que haya conformidad con los resultados.

a) Verifique el primer indicativo sigma naught, corresponde a la desviacién estandar de los puntos de
amarre. Dicho valor debe estar por debajo de 1/3 el tamafio de pixel de las imagenes; para el caso de
la camara Ultracam D el tamafio de pixel es de 9 micrones.
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En el ejemplo que se muestra, el sigma naught es 2.2 micrones lo que es un buen indicativo del
proceso. Al obtener sigmas elevados se debe mejorar el amarre hasta lograr un sigma dentro de los
1/3 del tamafio del pixel (Figura 42).

B Processing: Complete Block 73]

MATCH-AT finished
block adjustment!

sigma naught: 2.2
micron

Figura 42. Sigma Naught.

b) Revise el resumen del proceso, este resumen se abre automaticamente al concluir la correlacién y se
encuentra en formato html para lo cual usa el navegador de internet instalado. O puede ser buscado
manualmente en la carpeta que contiene el proyecto bajo el nombre de att.html (Figura 43).

7= X:AMOAVARIOSAEDICION DE INSTRUCTIVOS 201 13HISPANIAAT_HISPANIAAaat. html - Windows Internet Explorer E“E“_ﬁ‘
N[ B o2 MO AR IO EDIC ION o2 DB .2 0INSTRUCTIVO 5%, 202011 || 44 || 2 | | P-
archivo  Edicién  ¥er  Eavoritos  Herramientas — Ayuda
dr Favoriios | <ls ] - &)

@ HAMOAYARIOS\EDICION DE INSTRUCTIVOS 201 14HL. . fii - B @ - Pégina - Seguridad - Herramientas - &d-

MATCH-AT log file (aat.log) project:

XAMOWARIOS\EDICION DE INSTRUCTIVOS 2011
\HISPANIA\AT_HISPANIA\AT_HISPANIA.prj

Start Post Processing: Tue Nov 08 15:54:40 2011

« Active Block : complete Block

& Standard deviations (a-priori)

+ Tie Point Generator

« totalof 5752 in 19 photos arc used for ad (total 19 photos)

« standard deviations of exterior (px, pv, pz in [meter] omega,phi kappa in [deg/1000] )
« gesiduals horizontal control points in [meter]
» residuals vertical control points in [meter]

= residuals IMU observations in [deg]
«_rosicheds S5 observations in [meter]

« cxterior (px, pv, pz in [meter] omega
< s WARNING: Suspect tat angle(s) (> 4.50000 [deg
TG ught - 2.2 [micron] = 0.2 [pixel in level 0]

» Elapsed time = 0 hour Umin ©
= End of Post Pro ing: Tue Nov 08 15:54:46 2011

<

4 Miequipo Lo ®aoes <

Figura 43. Resumen del ajuste

Lo primero que aparece, es un resumen con diferentes aspectos del ajuste, del cual solo interesan
algunos aspectos.

c) Verifique los residuales de los puntos de fotocontrol, esto indica como estan entrando a los puntos de
control en el ajuste, para lo cual se ingresa haciendo clic en el hipervinculo residual horizontal control
points (Figura 44) (residuales en los ejes xy) y residuals vertical control points (Figura 45) (residuales
en el eje 2).
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/= X:\MOWARIOSAEDICION DE INSTRUCTIVOS 2011 HISPANIAMAT_HISPANIAVaat. html - Windows Internet Explorer

T
Q,‘, " |é File: /1 MO (VARIOS [EDICION%200E%20INSTRUCTIVOS%%202011 » | |+ || X | | | R -
Aarchivo  Edicidn  ¥er  Eavoritos  Herramientas  Ayuda
Sl Favoritos | 5is & - el -
- - . ~ >
& aat & - B | e - Pagina ~ Seguridad -~ Herramientas ~ -
residuals horizontal control points in [meter] -~
control point ID = ryv
A-3994 —0.002 a.020
B-3995 —-0.002 —0.002
B-3996 -0.012 -0.006
B-3297 0.009 -0.007
R—3998 0.008 —0.005
-
< >
4 Mi equipo da v Fio0wm -

Figura 44. Residual horizontal control points

(= X:A\MOAWARIOSAEDICION DE INSTRUCTIVOS 201 1\HISPANIAVAT._HISPANIAYaat. html - Windows Internet Explorer

- |g File: {31 fMO W ARTOS [EDTCION S 20DE 4L 20INS TRUCTIVOS%6202011 (% | | #+ || 2% | | 2

archiva  Edicién

= el

wer  Eavorbos  Herramienbas  Awuds

<lp Favoritos - & -

Eaat o - B | @=h ~ Pagina - Seguridad -

Herramientas ~ (@&d~

3>

residuals

vertical control points in [meter]

control point ID

rz

n-zg994 -0.062
n-3995 o.026
n-3996 0.045
n-3997 -0.015
n-3998 o0.008
determined boresight angles IMU in [deg]: omega -0.0453 phi +0.0721 kappa +0.0311
MNote: Wnen boresight corrections is done during import EC in project editor
for not triangulated photos, use these wvalues with reverse sign!
angles= of transposed Matrix : +0.0453 —-0.0721 -0.0310
~
< >
“$ Mi equipo Fn v | L 100% -

Figura 45. Residual vertical control points

d) Observe en este resumen la diferencia que existe entre un punto de control ya ajustado en el proceso
y su posicion real en el terreno; estos valores estan dados en metros, analice que estos valores
residuales no superen los valores permitidos para cada escala. Actualmente estos valores son:
Escala 1.000 +/- 25cm, escala 2.000 +/- 50cm, escala 5.000 +/- 1.25 mts, escala 10.000 +/- 2.5 mts y
escala 25.000 +/- 6.25 mts.

Revise que todas las aerofotografias contengan los suficientes puntos, (no existe un estandar del
ndmero de puntos que debe contener una fotografia).

El software recomienda un minimo de 11 puntos pero esto es relativo, lo mas importante es la
distribucion de estos en la aerofotografia, no es conveniente que estos estén agrupados en una sola
zona de la aerofotografia y lo que se puede hacer con esta seccion del resumen es localizar las fotos
gue contengan pocos puntos para detectar posibles inconvenientes y centrarse en ellos para
resolverlos. (Figura 46).
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[<]

Archiva  Edicén  Yer  Eavoritas

Mo EODE S EI NS TRUCTIVO S znza 11~ || 42| | < | | |[=]-
lentas  Ayuda
S Favortos | ol &= - &l =

@ aat - B 4 e v Paana -~ Seauridad = Herramientas - -

Tie Point Generator ~

2 M equpo v -] #Lioow -~

Figura 46. Tie Point Generator

f) Revise en la figura 43 la seccion resaltada en color rojo, preste mucha atencién ya que de este tipo
de indicativos se concluye que algo no estd bien. Aunque se pueden presentar en otras secciones
generalmente corresponde a 2 tipos de errores: Suspect orientation angle(s) > 4.5 (deg) esto quiere
decir que hay &ngulos de orientacion Omega o Phi por encima de los 4.5 grados, estos angulos pese
a no ser un impedimento para realizar el ajuste, si indican que pueden presentarse algunos
inconvenientes en el ajuste, lo recomendable es centrarse en estas aerofotografias para revisar que
tengan un muy buen amarre y asi evitar problemas en el proyecto (Figura 47).

/= X:\MOWARIOSAEDICION DE INSTRUCTIVOS 201 TAHISPANMIAMAT_HISPANIANaat. html - Windows Internet Explorer r__|rE|r2|
o —
'@.\-— A |§, File: 10 MO YART DS EDTC TOMN % 20DE S 0IMS TRUCTIVOS%:20201 1 HISPY V| 4| X |)’ | Felbd
&rchivoe  Edicidn  Wer Eavoritos  Herramientas  Awyuda
{3 Fawvaritos 1'::‘3 e - £] -
& aat fs-’} - B = m - Pagina = Seguridad ~ Herramientas - .@.. =
~
WARNING: Suspect orientation angle(s) (> 4.50000 [deg]) in feollowing photo(s):
photo omega phi kappa
2_136 5.52365 -1.28003 87.00232
2_137 &6.05630 -1.9&8602 86.95620
2_138 6.73756 -3.13691 86.49731
2 139 T.089877 -1.43017 84.56797
2 140 6.96463 -1.5328686 84.59704
2 141 T.13678 -0.54911 84.83683
2_142 &.88921 -3.18601 85.0459&
2 143 T.16520 -1.25050 86.08655
w
< >
4 Mi equipo fa v Hioow v
=

Figura 47. Suspect orientation angle(s) > 4.5 deg.

g) Verifique la ocurrencia del otro tipo de inconveniente, es decir cuando rechaza algin punto de
fotocontrol, esto generalmente sucede cuando existe un residual muy alto, es posible que sean
errores de digitacién, de calculo de coordenadas o identificacion del punto. El hecho de que no lo
resalte no quiere decir que el control este bien. Por eso es importante revisar el fotocontrol como se
expuso anteriormente en el capitulo 4.5 Revision de la correlacién y el ajuste, numeral 3.
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h) Confirme el numero de haces de cada punto, es decir, cuantas fotos conecta cada punto, con un
traslape convencional 60% transversal y 30% longitudinal se espera que el maximo de fotos
conectadas por un punto sea de 6, cuando el traslapo es bueno todas las fotos exceptuando los
extremos deben contener puntos de 6 0 mas haces. Aqui es posible ver qué tantos puntos contienen
6 0 mas haces. Sin embargo en esta seccion no se puede evaluar si estos puntos estan distribuidos a
lo largo del bloque (Figura 48).

{z X:\MOARIOS\EDICION DE INSTRUCTIVOS 20113HISPANIAMAT_HISPANIANaat. himl - Windows Internet Explorer

e
@.\ J % | €] Fle: % MOy VARIOS/EDICIONS, 20DE %20INS TRUCTIVOS%:20201 L HISPANIAJAT_ ¥ | +4| K| | L
Archivo  Edicion  Yer  Favoritos  Herramientas  Avuda

‘3 Favoritos 3.5 e| - £ -

@aat ﬁ A | v Pagina + Seguridad + Herramientas « ﬂv

»

total of 5752 measurements in 19 photos are used for adjustment (total 19 photos) ~

sigma naught 4
sigma naught
sigma naught

micron (15:54:43)
micron (15:54:43)
micron (15:54:44)

(SR
[SITa-

found 290 points connecting 2 photos
found 535 points connecting 3 photos
found 14% points connecting 4 photos
found 214 points connecting 5 photos
found 311 points connecting & photos
found 5 points connecting 7 photos
number of observations 11633

number of unknowns 4641

redundancy 6392

v
< >

4 Miequipo iy H0n -

Figura 48. Points connecting.

i) Verifigue en la ventana de Aerial Frame Triangulation si se puede ejecutar el proceso llamado
Compute ray intersections for control points in potential stereo models; este proceso arroja un
resumen en formato txt del ajuste del fotocontrol, y permite revisar cuidadosamente cémo esta
entrando el fotocontrol en cada uno de los modelos en donde fue medido.

Es importante aclarar que en el resumen expuesto anteriormente el software calcula un residual por
punto, pero es posible que el punto no esté entrando en todos los modelos, esta herramienta no
permite visualizar si el ajuste en cada modelo y si es necesario entrar a corregir posibles errores
(Figura 49).

j) Observe en el resumen si hay residuales en x(dx), y(dy) y z(dz), en cada uno de los modelos donde
fue leido el punto y verifique que el punto entre en todos los modelos, de no ser asi vuelva a medir el
punto (Figura 50).
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B MATCH-AT - [X:\MO\...\AT_HISPANIA. pri] M=E7
Run
Compute ray intersections for conkrol points in potential skereo models -

Select processing skep..,

Initialize Exterior Orientation

Aukomatic tie point extraction with adjustment of block
Postprocessing {adjustment only)

Delete all automatic points in block

Thinout points in block
 Compute ray infersections For conkral points in pokential skeren mor
Refine initial EQ {use this only in case approx, EQ does nok work, )

Do processing of sub blockys)

Sektings
- Adjustment:

El-use GM5S oN

L gNSS drift parameter oM

E=l-use IMU ON

: L TMU boresight misalignment  OM

E--selfcalibration QFF

‘mumbet of parameters: 12

[=I-standard devistion
E""GNSSX v oz [m] 0,100 0,100 0,100
IMU omega phi kappa [deg] 0.003 0,008 0,003
i~image - manual [rm] 0.002
{~image - autornatic  [mm] - 0.002
feobjectxfvz [m] 0.0290.113

[=]-Matching Strategy
i-create numeric Ids For ke points

istart in level 4

E----stu:up in lewel 0

E""matching sequence FEM L5M --- FEM LSM
E""additianal worker threads 1

‘image cache size in ME 10

Tools

[Online monitor, .. ] [ Wiew statiskic, ., ] [ iews log File, ., ] [ Delete log File

|

[ Fun ] Stop [ Close

Figura 49. Compute ray intersections for control points
in potential stereo models
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B ModelinterSections - Bloc de notas
Archiva  Edicisn  Formato  Ver Ayuda
-~
point photo photo
dx oy iy dz bs/h
Ccontrol coord. - intersected in model) 1:%
[terrain]
A-3964 HW
1147 1148 -0.050 -0.009 0.051 -0.210 4.2 111
1147 1149 -0.026 0.018 0.031 -0. 088 2.1
1 148 1 149 -0.027 -0.011 0,020 0.028 4.0 111
I: RMS all models 0.038 0.013 0.039 0.132
II: control-adj -0.021 0. 003 -0.042
A-3995 HW
2_137 2_138 0.016 -0.008 0.018 -0.034 4.4 111
2137 2139 0.017 -0.022 0. 028 0. 008 2.2
2_138 2139 0.012 -0.017 0,021 0. 045 4.3 111
I: RMS all models 0.015 0.017 Q.022 0.033
II: control-adj 0.011  -0.015 0.034
A-30G8 HW
213G 2140 —0.012 0.017 0.020 -0.001 3.9
213G 2141 -0.012 0. 002 0,012 0. 032 2.0
2140 2141 -0.016 0,003 0,016 0. 068 4.2 111
I: RMS all models 0.013 0.010 g.018 0.044
II: control-adi -0.009 0. 004 0. 036
A-30G7 HW
1 146 1150 0. 068 0,015 0,071 0.25% 4.0 11
1 146 1151 0. 068 0. 028 0.073 0. 285 2.1
1150 1151 0,081 0,023 0. 084 0.315 4.3 111
I: RMS all models 0.073 0.024 0.07& 0.287
II: control-adi 0.023 0.011 0.112
A-30G8 HW
2138 2139 0. 008 -0.021 0.022 -0. 083 4.1 11
I: RMS all models 0.008 0.021 0.022 0.083
II: control-adj -0.004 -0.005 -0.140
-
Linea 1, columna 1

Figura 50. Resumen ModellnterSections.

7.6. ADICION DE PUNTOS DE AMARRE, MEDICION O RE-MEDICION DEL FOTOCONTROL

a) Ejecute en la ventana de ApplicationMaster, products -> MATCH-AT -> Multi Photo Measurement
(Figura 51).

‘i Applicationstaster - [X:\...\AT_HISPANIA. prj]
Fie  View Basks i
mR- =~ R =gt ct JNEIE ARG o) G S | Ahes S Y

=

MATCHT DS

OTmaster

.
Crthobaster b

@
A

Open the phota messuremart.

Figura 51. ApplicationMaster - Multi Photo Measurement
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b) Efectué una vista completa del proyecto, aerofotos, puntos de amarre y estadisticas (Figura 52).

T Photo Measurement Tool - [X:\...\AT_HISPANIA. prj]
B Edt Dsply Tods Ve indow  Options  Help
H @kt v @ 1y R [ R manmumame % trEEHYE 5024900 3ELESY Lij
@ Fors 8 X| "ok

£ V Nofiker v % 4 - s

Type Predctions  Links A

WS sued
5

@

suorrdopoL G seniedond G

@
@
)
)
3)
3
3
3
3)
0l
®
©

©
4. 8

Status [ False.
Description

Predeted 0
Manusl 0
Adomatic 0

Point Image Points
a0 X 9- o

DPhto x y vx vy Mede Bock

B ovpeion @staees

Pan 1:75 1:25272.70 113129504 m ; 1132587916 m ; 1007.000 m

Figura 52. Multi Photo Measurement

c) Agregue un punto nuevo ingresando un id de punto, en la pestafia point list que esté libre; para este
caso el id 1. Seguidamente en el botén view seleccione Measured, y posteriormente en el esquema
de fotos pique el area en donde se quiere adicionar el punto. (Figura 53)

&L Photo Measurement Tool - [X:\.. . \AT_HISPANIA_prj]

Fil= Edit Display Toaols Wiew  ‘Window  Options  Help
I || @ Camplete (v |G g5 D12z 3 @ i@ v|@d 4 o2 o112 o141 ome naz | Wy

[£5] | Baints 2, real Zoom |.
S | Point List wai Drag Zoom
ES
- @ Vmavoresas | T7 Pan Chrp
] 5 ZHeight Ctrl+H
1D Type  Predictions | Links
=
T | [F] a-3160 TP @ s 5 (5}
= &
g |[E 101 L 6 (&)
“ | [=] 102 LI & (&)
g |[E 103 T 96 6 (8}
v ||[E] 105 T @6 & (8
= | [E 108 L @ s 6 (6
“ & 17 " @ s G
[=] 108 ™ Os 5 (5
= |[E] 123 T @ & & (8}
= |[E 124 ™ @s s (5
| [E] 129 L @ s & (&)
[E] 130 ™ @ s G
[=] 132 TP @ 6 & (8]
[l 154 TP o 5 5 (51

Figura 53. Medicién de nuevos puntos — adicion del punto.
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d) Despliegue las fotografias en donde cae el punto, en cada fotografia pique sobre el detalle en comun

e)

(Figura 54).

P ) G i e (S e A S B

Figura 54. Medicién de nuevos puntos — medicion del punto.

Localice el punto en la pestafia points list, seleccidnelo y haga clic derecho, localiceView In -> Multi-
Stereo, y posteriormente mida el punto en los modelos donde caiga, es importante realizar este
procedimiento en estéreo para garantizar un correcta lectura en todos los ejes x, y, z para medir 0
remedir el fotocontrol (Figura 55).

El Photo Measurement Tool - [X:\...\AT_HISPANIA. pri]

Fle Edit Display Tools Wiew Mindow Options  Help

=& |ﬂE‘hComp\ete v” = - |E| P e @ [R0 A oa w2 e ome waz Ry gt B @l%l% &3
Points & %| [Tpock | muitisteren
g [ Point List
E
SR aase | [V noFiker v|a g4 - 485|
@ oo “ | Type | Predictions | Links X Remove Ll g
@ 03 - 2 S
E‘? [E] a-atsa TP @ 2 2 (2) Pulti-Aerial
“ |[F] a-3159 TP @ 4 4 (4 Move Tao... o
[E] a-3180 TP Qs 5 (5 )
§ A-3994 HY @ 3 3 (3) i Find...
=3 3995 HY @ 3 3 (3 o el
a 3996 HY @ 3 3 (3 H colums...
& 3957 HY o 3 3 (3
El A-3998  HY @ 3 3 (3)
RIS T @z 0o
“ =] 100 TP @ 4 4 (4) v

Point Details

= General

i Identification | A-3156
Type TP

- Status True
“- Descripkion 1}

= sition

- Coordinates [1128552.77761, 1133638.26216, 1032.11266]

[#- Residuals [0, 0, 0]

StdDevs [0.040592, 0041935, 0.245326]

- Prodicted 2 |
- Manual 0

" Aubomati >

Figura 55. Medir o remedir el fotocontrol

COPIA NO CONTROLADA



INSTITUTO GEQGRAFICO
AGUSTIN CODAZZI

INSTRUCTIVO

INSTRUCTIVO AEROTRIANGULACION DIGITAL

SOBRE PLATAFORMA INPHO MATCH AT

GRUPO INTERNO DE TRABAJO IMAGENES GEOESPACIALES

Pag. 40 de 51

Cod. 130300-08/14.V2

Fecha  Abril de 2014

f) Revise la calidad del amarre en las pestafias del costado derecho properties (Figura 54) en la seccién
Joints se activa JointLinesPoints (Figura 56), esta opcion permite visualizar que puntos estan
conectando cada foto mediante lineas blancas trazadas desde el punto hasta el centro de cada
fotografia (Figura 57). Es importante que existan suficientes puntos conectando las fajas del proyecto.

Properties

Control Foints True
Check Paints True
Tie Foinks True
Texk True
Estimated True
Calculated True
Measured True
Weckors True
TieAreas True
Blocks True
Strips True
StdDew 1Y [] False
StdDewv 2 [] False
Residual X [] False
Residual Z [] False
Tewt [] False
MaxFixSize 100
StdDew 1Y [] False
StdDew 2 [] False
Residual X [] False
Residual Z [ False
Tewt [] False
MaxFixSize 100

- JointLinesPhotos [] False

+- JointSectarsPhotos [ False

# JointSectorsPoinks
JointManifoldPoints

+ - BinningCells

[] False

ShorteningPoints | 1
[] False
[ False
[] False

suandp (ool ‘ﬂ sanadolg ﬂ

1:7.5 [1:25272.70) [1150755.325 m ; 1132145.408 m ; 1052.113m| |5

Figura 56. Properties

G2 Nas STLERNE ¥V

Figura 57. JointLinesPoints.
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g) Cree y aplique un filtro en la pestafia point list, para detectar los puntos de 6 o mas haces. Pique
sobre el botdn Edit Filter resaltado en la figura 58.

H (@ complete v|: g - |l : K g@ (@[ 4 2 w12 e e we w2 Yy gh G BH 2
Points & x| [ Block o
S Point List
5
) astse ¥ | 7 noFiter &~ 4%
@ » Type  Predictions  Links -
T |@asss P @2 2 @
g |[Easss P O2 2 @
@ |Easss P @4 4 ()
8 [E] a-3160 TP os 5 (5)
S A3994 W O3 3@
g A3995 HY O3 3 (3
- A-3996 HY @ 3 3 (3)
@ A-3997  HY o3 3 (3
E A3998 H @3 3 (3 R Filter Editor Dialog,
g M@ T @2 o ©
BiHw_TL 20 s () e Fiter Conditions
| Point Details <3fold
5 w2-fold TypejField CompOp* value* Add Simple... ¥
>3-fold
Identfication | A-3156 heckonly PointIdFier
Type A GCP&CheckOnly PointTypeFilter
Status True GCPonly fnePredic
Description 0 PointLinksFiter )
= ——REmYE

Coordinates [1128552.77761, 1133638.26216, 1032.11266]
# Residusls [0,0,0]
StdDevs [0.040552, 0.041935, 0.245326]

Predicted 2
Manual 0
Automati
| Point Image Points
O %X|HE-
IDPhoto  x b X vy Mode  Block

|[¥] 1147 1781805 -10.68912 0.00000 0.00000 MAN  *
|[¥] 1148 -7.40188 -9.79640 0.00000 0.00000 MAN *

< 3 |« >0

Figura 58. Filter Editor Dialog

h) Dé clic en New, Add Simple -> PointLinksFilter y coloque la restriccion al nUmero de conexiones de
cada punto (Figura 59).

Filter, Editor Dialog

Filker Conditions

=3-fold vie Field 0 value* add Simple. .
Checkonly PaointLinksFilker  »= 3

GCP&Checkonly Add Complex...
GCPanly

&dd Child...

Remaove

Mew ] [ Del ]

Figura 59. Filter Editor Dialog
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i) Observe, al activarse el filtro, los lugares en donde no existen los suficientes puntos de 6 o mas
conexiones. Manualmente proceda a mejorar el amarre en estas zonas (Figura 60).

. Photo Measurement Tool - [X:\.. MAT_HISPANIA. prj]

File Edt Display Tools View Window Options Help

H ©comete v g~ il &l Q& szmzmmmwm Y fRHHSEE 502900 RCELEED

Paints 8 X[ Block
el . g
g
2
P ase (X | Phayoresas v\ 1 -
ffﬂ 1] Type Py
=]
@ | [ 101 o
>
g 5] 102 11
v | ] 103 11
8 [5] 105 11
u [%] 108 P
;;'- [®] 123 TP

& 129 TP y
@ [®] 132 ™ @6 6 (6)
oM P Qs 6 (6)
& [ so000s TP O 6 6 (6)
w

)

[E] soooot4d TP @ 6 6 (6

\ Point Details
Identification  A-3156
Type P
Status True
Descripion 0

=+

Coordinates  [1128552,77761, 1133638.26216, 1032.11266)
Residuals [0,0,0]
StdDevs  [0.040592, 0041935, 0,245326)

3

=+

Predicted 2
Manual 0
Ayknmatic 2
‘ Point Image Points
O X H-
IDPhato  x y %% Y Mode Block

1_147 17.81805 -10.68912 0,00000 000000 MaN  *
1_148 -7.40188 -9.79640 0,00000 000000 MAN  *

Figura 60. Aplicacion del filtro

)) Revise el proyecto en la ventana properties donde se encuentran otra serie de parametros (Figura 61).
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CEX
Propertics 5 X i,
:
Control Paints True ]
Check Paints True @
Tie Points True ﬁ
Texk True il
o
Estimated True Co—'
Calculated True =
g
Measured True 7
Yectors True
TieAreas True
Elocks True
StdDew 2 [] False
StdDew Z [] False
Residual %y [] False
Residual 2 [] False
Text [] False
||| StdDe =y [] False
StdDew 2 [] False
Residual 2 [] False
Residual Z [] False
Text [] False
JointLinesPhotos [] False
JointSectorsPhotos [] False
JointManifoldPhotos [] False
JointLinesPoints True
JointLinesShorteningPoints | 1
JoinkSectarsPoints [] False
JointSectorsMethodPoints | Geometric
JointManifoldPaints [[] False
BinningCells [] False
v
|| >

1 [1:482.07 1128957.624 m; 1132994,008 m ; 1058.316m | &

Figura 61. Properties

Indiquele al software que active o desactive los diferentes puntos encontrados en el bloque con los
parametros contenidos en la seccidn points como lo son: control points (puntos de control) Check
points (puntos de chequeo), tie points (puntos de amarre), text (texto del id de cada punto), estimated
(triangulo amarillo figura 62 y 63), calculated (triangulo blanco figura 62 y 63) y measured (cruz azul
figura 62 y 63). Estos ultimos 3 simbolos, aplican para los puntos de control y muestra las diferencias
en posicién entre el punto medido por el operador, el punto calculado en el ajuste y el estimado por el
software (Figura 62), en especial esta opcion sirve para determinar si la ubicacién del punto
entregada en la descripcién es incorrecta (Figura 62), es importante tener en cuenta que para
determinar si esto sucede se debe contar con varios (minimo 3) puntos de fotocontrol que estén bien
medidos.
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D)

Figura 63. Estimated, calculated y measured

Visualice graficamente en la seccién point statistics (Figura 61) las desviaciones estandar XY y Z en
donde XY esta representada por un circulo alrededor de cada punto y Z por un cuadrado. Entre més
desviacién estandar mas grande son los objetos, por lo tanto debe buscar que estas figuras sean lo
mas pequefas posibles, esto se logra revisando la correcta ubicaciéon de estos puntos. Cuando los
puntos estén bien medidos, lo que se debe mejorar es el amarre a los alrededores de estos (Figura 64)
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B NeRARN BELENS

Figura 64. StdDev XYy Z

m) Realice el mismo procedimiento para los residuales XY y Z que aplican para los puntos de fotocontrol.
En cuanto mas largo sea el vector indica mayor residual. Ademas de indicar la direccién del residual.
Se debe buscar mediante la remedicion del punto que el vector sea lo menos largo posible. (Figura
65).

1T S0RAQH BEHELR

[
[ e
[ e
[ e
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1

ooooooog
FEREREE

B oumtieg @ s

Figura 65. Residual XY y Z

n) Seleccione el punto con la opcidn text que muestra numéricamente los valores de las desviaciones o
residuales y la opcién MaxPixSize que permite modificar la escala de la visualizacion de las figuras o
vectores; entre mas grande sea el valor, mas grande veremos las figuras o vectores. Esto permite
visualizar mas facilmente los puntos con mas desviacion.

0) Revise las diferentes conexiones en la seccion Joints (Figura 61).
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p) Revise graficamente con la opcién JointLinesPhotos que todas las fotos estén conectadas entre si.
Las lineas blancas parten del centro de cada fotografia hacia los centros de las fotos con las que
estan conectadas, este es un buen indicativo, sin embargo, no indica que la conexién sea adecuada,
es posible que simplemente esté conectada por 1 punto (Figura 66).

B o & |

T, Photo Measurement Tool - [X:\...\AT_HISPANIA. prj]
He Edt Delay los Yew Windon Optons teb
H ®onee v @iy TP QR ummeusnm % FfOEST 302909 359899 "

ok | Wokierd

:
] -

<

B oupsiog @stastis

MEASIRE | 1:25 1:89%6.69 129240014 m ; 1132079.223 m; 990,493 m

Figura 66. JointLinesPhotos.

g) Analice las conexiones mediante puntos de color: verde (conexion buena), rojo (conexion deficiente) y
tonos amarillos para las transiciones del rojo al verde con JointSectorsPhotos, JointManifoldPhotos,
JointSectorsPoint y JointManifoldPoints. Revise las zonas con solo puntos rojos y garantice que la
tendencia sea hacia los colores verdes. (Figura 67).

Para el caso del ejemplo, y en general para las lineas de vuelo y aerofotografias de los extremos, al
no conectar por todos los lados con imagenes la tendencia de los puntos sera ir hacia los colores
rojos, pero a los interiores del bloque estos parametros deben tender al color verde. Aqui lo
importante es analizar las tendencias.

Figura 67. JointSectorsPhotos, JointManifoldPhotos,

JointSectorsPoint y JointManifoldPoints
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r) Divida las imagenes en una cuadricula predefinida por el software y mida la densidad de puntos
encontrada en cada zona de dicha cuadricula con la opcion BinnigCells. Las zonas de color rojo
tienen poca densidad de puntos las zonas de color verde tienen suficiente densidad de puntos. Las
zonas centrales de los bloques generalmente tienden a los verdes, pues en la correlacion se generan
bastantes puntos hacia las intersecciones de las lineas de vuelo (fajas). Sin embargo, esta opcién no
mide la calidad de conexiones de cada punto, simplemente se basa en cantidad de puntos. (Figura
68).

£, Photo Measurement Tool - [X:\...\T_HISPANIA. prj]

B Edt Digloy locls Wew Wndow Optons beb

B Oke v @ | B@ (p-R e mmmummm % FEELS 5024920 BEEESD "2

fock o x| [Propertes 5 x
F | = 3 1 @ e

i
sundool P seamcod B

syl (B shns gw o UL By

< 30

ERT S —

SELECT 1:6 1:20627.61 112940996 m ; 1133378,662 m ; 1007.000 m

Figura 68. BinningCell

7.7. AJUSTE FINAL

A continuacion se describe como realizar el ajuste del bloque ya sea para una nueva revision de los
parametros descritos en el aparte anterior o para el ajuste final.

a) Ejecute Products->MACH-AT->Aerial Frame Triangulation desde la ventana principal de
ApplicationsMaster, automaticamente se obtiene el modulo principal desde el cual se ejecutan todos
los procesos al proyecto (Figura 69).

e BB A | A B Y e L &

Figura 69. Aerial Frame Triangulation
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b) Seleccione la opcién postprocessing (adjustment only) (Figura 70).

B MATCH-AT - [X:\MO\. . .\AT_HISPANIA. prj]

Fun

Select processing step... ~
Select processing step...
Initislize Exterior Orientation

T
Thinout poinks in block

Compute ray intersections For contral poinks in potentisl stereo models
Refine initial EO {use this only in case approx, EO does not work )

Settings
=I-Adjustment
i Eeuse GNSS =]
GNSS drift parameter on
S-use MU on
IMU beresight misalignment O
selfcalibration OFF
H number of parameters: 1z
i E-standard deviation
GNSSx ¥z [m] 0.1000.100 0,100
MU ameaa phi kspps [deg] 0.008 0.008 0.008
image - manual  [mm] 0002
image - automatic  [mm] 0002

H object xjy 2 [m] 0.0290.113
Z1-Matching Strategy

icreate numeric Ids for tie points

{--stark in level

iestopin level 0

matching sequence FBIM LSM --- FBM LSM
‘e additional warker threads 1
timage cache size in MB 10
Toals
Sniine monitor.., | [ Wiew statistic... | [ viewlogfik... | [ Delete logfile |

Figura 70. Postprocessing (adjustment only)

¢) Use la opcion Use blunder detection (esta opcion se usa si hay inconvenientes en el ajuste y no se ha
detectado el problema, analiza y excluye puntos en basqueda del mejor ajuste).

[ use biunder decection

dofault radical
[ Absolute orientation of block

Do processing of sub black(s)
Settings

0.1000.1000,100
[disg] 0.008.0,006 0,008
0,002

[mm] 0,002
00280113

o
FBM LM - FBMLSM

1
1

o) [vewbatie. ] [ odeeiognie ]

Figura 71. Postprocessing (adjustment only)
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No es recomendable utilizarla para el ajuste final ya que algunos puntos de control y puntos de
amarre buenos son excluidos y puede quedar con muy poco amarre el proyecto, lo recomendado es
usarla para correr el ajuste y realizar nuevamente toda la revision del apartado anterior. Para esto
active la opcién y de clic en Run, una vez concluya el ajuste se vuelve a realizar la revision del
apartado anterior. (Figura 71).

d) Verifique si no puede localizar errores que estan impidiendo realizar el ajuste y utilice la opcion Do
processing of sub block(s) (Figura 71), esta es usada para trabajar con sub-bloques (secciones mas
pequefias del proyecto). Se arman sub-bloques a los cuales se les corre el proceso de ajuste
independientemente, en bdsqueda de la zona con inconvenientes.

e) Regrese a la ventana Proyect Editor y de doble clic sobre Blocks para la definicion de los sub-bloques
(Figura 72).

# Project Editor - [X:\MOX. .. \AT._HISPANIA. prj]
File  Edit  view Tools Help

DEEN oW YWBPrL e > 5 K

Project value
= [ f¥orkepacs
= (& Elements
@8 Cameras/Sensors
= Photos
g Frame Type
Ha RPC Trpe
By 3-Line Type
Orthos

g GMSS{IMU - Approx.EO

& oTMs

& I Groupings

T

@ Blocks 0
e

Display Channels [
=l Admiristrative

Description Hisparia_15asd

Log File new_report.log
Operator morjuelar

= i Corvections
Atmaspheric Refraction
Earth's Curvature

= Ol Unis

System Local Space Rectangular (L5R)
m

Tmags mm
anguiar deg

Generation date: Wie 17. Sep 11:16:41 2010 Last change: Mon Jan 16 16:45:22 2012

Figura 72. Sub-bloques

f) Haga clic sobre Add, asi se despliega la ventana Block Properties en la cual se coloca el nombre del
blogue en la seccion Identification.

,h AEE P g. Block Properrias

DEANEaLs L EBrAdno 8 W

Profect. e " "

= ) Wokspacs g

= 0 onets =

8 Camecassensar 1 o2

5 I8 ot P

g Frams Froe " o2

Wy RPCTipe 0 i o

Soumiee 0
] ) s
¢

Locl Sosce Rectangular (L5R)

] Sort 10 mumerically w [ Hde offine e

== e = o)

(Generation date: e 17. Sep 11:16:41 2010 Last change: Mo Jan 16 16:48:22 2012

Figura 73. Sub-bloques
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)
h)

i)

Para el ejemplo: bloque 1, del panel derecho se seleccionan las imagenes que van hacen parte del
blogue, posteriormente se pasan al panel izquierdo utilizando los botones ubicados en el centro de la
ventana, estos botones también son usados para excluir una o todas las imagenes del bloque (Figura
73).

De clic en ok en ambas ventanas para tener definido el bloque (Figura 73).

Revise nuevamente la ventana de procesos y active la opcion Do processing of sub block(s),
seleccione y active el sub-bloque al cual se quiere correr el ajust. De clic en run (Figura 74).

B MATCH-AT - [X:MMOX.. . \AT_HISPANIA. pri]
Run
Fostpr ing {adjustment only) )
< [ Use blunder detection
default radical
[ Absolute orientation of black
Do processing of sub block(s)
sub block selection
5 | block | number photos | started | Finished
[ blequet @
@
Settings
=1~ Adjustment -~
Sl-use GMSS ORI
{1 bGNSS drift parameter (=1
i E-use MU on
i1 B IMU boresight misalignment oM
i [Z-seffcalibration OFF
H number of parameters: 12
{ &-standard deviation
FENSSx v oz [m] 0.100 0,100 0,100
i IMU emega phi kappa [dea) 0.005 0,008 0,008
iimage - manual [mm] 0.002 e |
Edit...
Toals
[(online moniter... | [ view statistic... | [ viewlogfie.. | [ Deletelogfie |
q )]

Figura 74. Sub-bloques

Ejecute el ajuste final verificando previamente que ninguna de las opciones anteriormente
mencionadas se encuentra activa. De clic en Run.

Siendo este el ajuste final, no excluye la realizacion de un chequeo final de los parametros del
apartado anterior; lo que no se debe hacer es modificar algo en la revisién, si esto sucede se debe
correr el ajuste nuevamente. Se reitera que antes de correr cualquier proceso se debe inicializar la
orientacion exterior (Figura 33).

ANEXOS

Anexo 1. Proceso para renombrar imagenes
Anexo 2. Estructura de carpetas y archivos para proyectos de aerotriangulacion
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9.

IDENTIFICACION DE CAMBIOS
VERSION | CAPITULO DESCRIPCION FECHA
Se redisefid conforme a lo establecido en la Guia vigente para presentar
Manuales de Procedimientos, Instructivos, Metodologias, Guias y Formatos, se
Encabezado | recodific6 de acuerdo con la nueva estructura del IGAC. Se reemplaza la

division de fotogrametria por el GIT de Imagenes Geoespaciales El codigo de la
versién anterior era 1320-05/2007.V1

1 Se incluyé en este numeral un breve resumen de las grandes etapas que
conforman el procedimiento descrito en el alcance

2 Se hace inclusién de nuevos conceptos en el glosario

3 Se complementan las normas de procedimiento

4 Se complementa la tabla de caracteristicas técnicas del software
Se cambia el capitulo Instalaciones Locativas por la inclusién del

5 correspondiente a Insumos, con la respectiva desagregacion en Talento .

2 Humano, Equipos e Insumos. Abril de

6 Se cambia el capitulo de Operacién — Procedimiento por la inclusién de capitulo 2014
Calibracion o Verificacion.
Se desagrega el numeral Creacién del Proyecto en cargue de parametros de la
camara, cargue de fotografias, cargue de fotocentros, cargue del fotocontrol y
definicion de lineas de vuelo.
Se modifica la denominacién y orden de los elementos que hacian parte de este

4 capitulo en la anterior versién, quedando asi: Medicién de puntos de control;
Generacion automatica de puntos de amarre; Revision de la correlaciéon vy el
ajuste; Adicion de puntos de amarre, medicién o remedicién del fotocontrol; y
por ultimo Ajuste Final.

Anexo 1 Se cambia por Proceso para renombrar imagenes
Se incluye como nuevo anexo y corresponde a la Estructura de carpetas y
Anexo 2

archivos para proyectos de aerotriangulacion.

ELABORO GRUPO

INTERNO DE

TRABAJO IMAGENES GEOESPACIALES

REVISO
GRUPO

INTERNO

Mauricio Orjuela Rojas

METODOLOGICAMENTE

DE

TRABAJO

DESARROLLO ORGANIZACIONAL

Daissy Carolina Peralta Cruz

VERIFICO TECNICAMENTE GRUPO

INTERNO DE TRABAJO

GEOESPACIALES

IMAGENES

Leonor Aydé Rodriguez Rojas

VALIDO Y APROBO SUBDIRECCION DE
GEOGRAFIA Y CARTOGRAFIA

Claudia Inés Sepulveda Fajardo

OFICIALIZO OFICINA ASESORA DE
PLANEACION

Martha Patricia Camacho Hernandez
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1. Abra el archivo (Renombrar.xlIs) y ejecute la macro (vista->macros->ver macros) (Figura 1).

@ @ ~ & ¥ Renombrar_v2 [Modo de compatibilidad] - Microsoft Excel i~

IT@n ln@ar D\ssnu@pagma Fnrlas Ds RTﬁar 0 - =
_J J L Vista previa de salto de pagina [ © .% ) efa ventana =0 =] 2;
- . 13 Vistas personalizadas A o fganizar todo - ==
Normal| Disefio 2 Mostraru| Zoom 100% Ampliar : Guardar areaCambia

de pagina (3 Pantalla completa ocultar - seleccion || B Inmovilizar paneles - 1 | 14 | ~ge trabajo ventanas

Vistas de libro Zoom Ventana Matros
I c10 e %]
A B C D E

1 NOMBRE_INICIAL NOMBRE_FINAL
2
3
4
5
6
7
8
9
10 I .I
1
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
Warn =Y — — 0! m b
Listo [EEEr e o o

Figura 1.Renombrar Imagenes

2. Verifigue que la macro solicite la seccidén inventario; ingrese la carpeta que contiene las
imagenes que se van a renombrar y su extensién, luego de clic en INVENTARIO DE
ARCHIVOS (Figura 2), para que la macro arroje el listado de imagenes.

Renombramiento de Archivos @

Aldemar Serrato Lépez
Supervisor Ontofbromapas

— Inventario

Carpeta del Inventario de Archivos Ext.

| % AMOLANTIOQUIA! S ] tif
INVENTARIO DE ARCHIVOS

— Extensiones de los Archivos

if
.pyr Adicionar

Eliminar

— Renombramiento de Archivos

Carpeta que contiene los archivos a renombrar :

[1
RENOMBRAR ARCHIYOS

Figura 2. Interface de la macro para renombrar archivos
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3. Complete la columna NOMBRE FINAL con el nombre por el cual se quiere reemplazar el actual
(Figura 3).

[Modo de compatibilidad] - Microsoft Excel =TS

"@ - = = Renombrar_ V2

- lv{\Eln lnﬁar Disefio na’gma Férmulas Ds Rﬁav v @ - =@ x
_J J a1 e Q _} FEY || B Nuevaventana = = Ej'? =
: i N La B | g oganmarteds — || = | L )

Normal| Disefio Mostraru| Zoom 100% Ampliar " | .. | Guardararea Cambiar | Macros
de pagina 2 | ocultar~ seleccion || B Inmovilizar paneles ~ (] | 114 | e trabajo  ventanas ~ -

Vistas de libro Zoom Ventana Macros
| 828 - ! 5| [¥]
B C =)

NOMBRE_INICIAL

08303004112010-100
08303004112010-101
08303004112010-102
08303004112010-103
08303004112010-104
08303004112010-105
08303004112010-106
9 08303004112010-107
10 |08303004112010-108
11 08303004112010-109
12 |08303004112010-110
13 |08303004112010-111
14 |08303004112010-112
15 |08303004112010-113
16 |08303004112010-114
17 |08303004112010-115
18 |08303004112010-116
19 |08303004112010-117
20 08303004112010-118
21 08303004112010-118
22 08303004112010-120
23 08303004112010-121
24 08303004112010-122
R =] =

- 0 L LaE8
Listo [EEEFT e o

@l~o ;| wiv|=

a

Figura 3. Nombre final

Verifique que se ha completado el listado.

Ejecute nuevamente la macro esta vez ingresando a la carpeta que contiene las fotos pero esta
vez en la seccién Renombramiento de Archivos, luego de clic en RENOMBRAR ARCHIVOS
para concluir el proceso (Figura 4).

Renombramiento de Archivos E]

Aldemar Serrato Lépez
Supervisor Ontofoiomapas

— Inventario

Carpeta del Inventario de Archivos Ext.

| uf
INVENTARIO DE ARCHIVOS

— Extensiones de los Archivos

Jif
o acona |

Eliminar

— Renombramiento de Archivos

Carpeta que contiene los archivos a renombrar :

XMOANTIOQUIAIHOIAL30IFOTOS

REMOMBRAR ARCHIVOS

Figura 4. Interface de la macro para renombrar archivos
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ESTRUCTURA DE ARCHIVOS Y CARPETAS AEROTRIANGULACION

INICIALES OPERADOR  EJ: VG

DEPARTAMENTO EJ: ANTIOQUIA

HOJAXXX_PERIODO 6 MUNICIPIO_PERIODO EJ: HOJA083_2010_2011 EJ: EL_BAGRE_2011

El periodo corresponde al afio(s) Para el caso en que el proyecto corresponda a un centro poblado o lugar
de las fotografias en especial.

E): GIRARDOTA_EL_HATILLO_2011

*si es el caso de varios bloques
de lo contrario esta carpeta no

BLOQUEX existe.

EJ: BLOQUE1 Se debe numerar de izquierda a derecha.

AT

contiene los archivos de
aerotriangulacion en orientacion
absoluta, en esta carpeta debe
existir un unico proyecto y
coresponder al definitivo.

Para el caso en que existan varios origenes, se debe crear una carpeta

Origen_Xxxx para cada uno de los origenes.

EJ: Origen_Area_Metropolitana

RELATIVO

Contiene los archivos de
aerotriangulacion en orientacion
relativa, si es el caso de contar
con fotocontrol desde el inicio
del proyecto esta carpeta no es
necesaria.

FOTOS

Contiene las imagenes del
proyecto ya renombradas. El
formato para renombrar es el
siguiente F_No. De foto en
donde F corresponde al numero
de la faja, para los casos en que
el numero de faja se repite sebe
comenzar a numerar con letras

las fajas repetidas. EJ:1_1583 ; 1la_15

DTM

Esta carpeta solo es necesaria
para el caso en el que se use
DTM para la correlacion.

GPSIMU

Contiene los archivos gps e imu
usados en el proyecto.

Para el caso en que existan varios origenes, se debe crear una carpeta

Origen_xxxx para cada uno de los origenes.

FORMATOS

FORMATO: VERIFICACION_DE_LA_PRECISION_HOJA O
Contiene los formatos de MUNICIPIO_PERIODO AEROTRIANGULACION_HOJA O
verificacion de la precision. Debe MUNICIPIO_PERIODO
contener un original en formato EJ: VERIFICACION_DE_LA_PRECISION_HOJA147_2012.XLS Y PDF
de Excel y un PDF. EJ: AEROTRIANGULACION_HOJA147_2012.XLS Y PDF

ESQUEMAS

Contiene un esquema del

proyeto en formato jpg en donde

se pueda visualizar la distribucion

de los puntos de control usados FORMATO: ESQUEMA_HOJA O MUNICIPIO_ PERIODO.JPG
en el proyecto. EJE: ESQUEMA_HOJA147_2012.JPG

CONTROL

Se debe copiar el CD completo
suministrado por geodesia. Se
debe guardar el achivo *.txt
generado para usar en la
triandulacion.

EJ: CONTROL_149_2012.TXT
EJ: CONTROL_BRICENO_2012.TXT

Para el caso en que existan varios origenes, se debe crear una carpeta

Origen_xxxx para cada uno de los origenes.

brar_V2.xls

se debe guardar el archivo usado
para renombrar las fotografias.




