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Introducción 

ÅLa fotogrametría, permite la medición de objetos de forma
indirecta,permiteelaborarmodelos3Da partir de fotografías2D.

ÅLos VehículosAéreos no Tripulados(VANT)o drones, pueden
moversede maneraautónomao sermanejadosa control remoto
desde tierra. Su estructura soporta la electrónica, sistema de
propulsióny sensorespara su operación,asícomo la capacidad
para transportarsensoresy cámaraspara la adquisiciónde datos
de maneraremota.

ÅLacombinaciónde los VANTo dronespara la adquisiciónde las
imágenesy el usode la tecnologíaGPSconcorreccióndiferencial,
permite la elaboraciónde cartografíade precisióncon un costo
significativamente menor comparado con los métodos
fotogramétricostradicionales.



Introducción

ÅLa fotografía es un modelo de la
superficie terrestre. Se considera
una proyeccióncentral ya que los
rayos pasan concentrándose a
travésdel centro del lente y luego
vuelvena ampliarseen el mediode
captura(películao sensor).

ÅSi se quiere darle un uso
cartográfico a la fotografía aérea,
se debe realizar una restitución
para generar así una imagen
proyectadaortogonal,a escala.



Introducción

La orto-rectificación consiste en 

eliminar las distorsiones de

localización producidas por el relieve.

CARACTERISTICAS:

ÅRequiere reconstruir la geometría de 

la imagen 

ÅRequiere de puntos de control X,Y,Z 

para orientar el sensor

Altura de

Vuelo (H)

Localización real u ortogonal

Plano de imagen 
f = dist. focal

Desplazamiento

debido al relieve.



Introducción

ωCorrección Diferencial. Las 
señales de los satélites son 
recibidas simultáneamente por 
dos receptores. Con este 
método se anulan hasta un 
cierto grado errores como la 
imprecisión de la órbita del 
satélite y se obtiene con ello una 
mayor precisión que con la 
determinación de un punto 
aislado. 



Objetivo

ÅRealizar un levantamiento a través del uso de drones 
para obtener la topografía y comprobar el error 
obtenido en la posicion



Resultados

Se hizo un levantamiento con dron 
en una localidad de del norte de 
Puebla, cubriendo la superficie en 
tres misiones de 10 minutos de 
vuelo en promedio a una altura de 
115 m.

Se utilizó un dron de seis hélices 
modelo DJI-A2 y una cámara Sony 
Next7 de 24 MP.

Cada imagen cubre una superficie 
de 1.8 ha con un 75% de traslape 
entre imágenes.



Resultados

Se levantaron puntos de control, distribuidos en la localidad. Se utilizó un 
equipo GPS con corrección diferencial en tiempo real, marca Topconmodelo 
GR3, con una precisión de 2 cm en promedio en la horizontal y vertical. 



Resultados

El programa utilizado para la 
restitución fotogramétrica de las 
imágenes fue Pix4d. 
Primeramente se calcularon los 
parámetros de orientación de las 
imágenes, y mediante el proceso 
de Aerotriangulaciónse creó una 
nube de puntos dispersa. Se 
identificaron los puntos de 
control en las imágenes y se creó 
la nube de puntos densa.


