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“Diplomado Regional en Monitoreo de Recursos Forestales™
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Interpretacion de imagenes satelitales

RapidEye para el mapeo de tipos de bosque

INSTRUCTORES PRIAS-CeNAT:

Carlos Campos Vargas
lleana Méndez Ocampo
Christian Vargas Bolafos
Rodolfo Mora Zamora

21 de agosto de 2012. San José, Costa Rica
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Rapid Eye

Ing. Carlos Andrés Campos
Investigador
PRIAS - CeNAT
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Antecedentes
Diagrama
Sensores
Caracteristicas
Productos
Estandar
Mosaico
Precision
Estructura
v 1B
v 3A
Licencias
Nubosidad
Cobertura
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Rapid Eye
Caracteristicas Informacién
Tamafio de pixel 5m/6.5 m*
Ancho de barrido: 77 km
Revisita: Diaria. (off-nadir) /5.5
dias (at nadir)
Numero de satélites: 5
Altitud de ¢rbita: 630km
Vida estimada 7 afios

Seite 4

9z Bz wj; 5O ‘ v ol
Bandas espectrales
Banda Longitudde onda (hm)
Blue: 440-510
Green: 520-590
Red: 630- 685
Red Edge: 690- 730
NIR: 760- 850

400 E00nm 600 nm F04 em B mrny
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Productos

BASIC PRODUCT
Level 1B

forusers who wish to do el own inage processing.

MORE INFO MORE INFO
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| RAPIDEYE MOSAICS™

GETTHE

BIG PICTURE -

d Format is ing

fetadats File - XML format metadsta e
prowss imags Fis — GeoriFE format
spatial image Map (SiM) ileset — ESRI shapefile (SHe] format

image sands red, Green, Blus (RaB)
image sit Depth [5-tit unsigned integer

pixel spacing sm

Cloud cover 3% or less (except i tropical area or areas with persistent clouds)

Product Size: [standard tile size is a 30 minute x 30 minute tie which carresponds to appraximately

55km (12,000 fines) by S5km (12,000 columns) 3t the Equator.
< 0.58 per s for 3 band, &-bitimages.

Seite 7
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Precision
GCP's

4

Landsat GeoCover 2000

Profundidad de Bits: Unsigned integers 16 bits

Datum horizontal: WGS 84

1B 3A*
21 (<45) 6 (<50)

Precision (m)

“SRTM 90 (30 ~90 m)
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Estructura 'y ejemplos
(1By 3A)

% Sconar 2P
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| Demo4_3A | 4 B Buscar Demo043A L
Organizar > Incluiren biblioeca > > a e
T Nombre -
o Descargas 45 2009-04-17T144324 RES 34 NAC 3436555 84200
W Escritori &5 2009-04-17T144324 RE4 3A-NAC_3436555_84300_browse
& Sitiosreciente | 7009-04-17T144324_REA 3A-NAC_3436555.84300 license i
1 2009.04-17T144224 RE4 3ANAC 436555 84300 metadoa | [ o ) ren ———
2 sivlotecas 200904 177144324 RE4 34-NAC 3436555 84200 readme R R LH gt Miasenss
2 s g 0
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File. Basic Tools - Classification - Transform

ccAp

% S iR

Filter - Spectral - Map -~ Vector - Tapographic.Radar - Window:Help

13/08/2012

T —
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[

1D 2010-01-26T165427_RE5S_3A-NAC_2726807_74496 Propiedad BIOMARCC-

Seite 13
iz BMZ | % :’
9 ' $4CeNAT $4PRIAS
[
Licencias
Single User License 0% uplift
Multi-user License (2 — 5 users) 30% uplift
Enterprise User License (6 — 10 users) 50% uplift
Expanded License please contact us
Government Licenses please contact us
Seite 14
iz BMZ | % :’
9 I $4CeNAT $4PRIAS
[
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Costa Rica
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Guatemala
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Honduras

Seite 19

giz BNz @)

A

B

Pamama
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Papers &Publications

8. HRCRUE 1, Uk, . Jah, 5, 01 a4y

http://www.rapideye.net/about/resources.htm?tab=4#TabbedPanels1
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RETRIEVAL OF BIOPHYSICAL VEGETATION PRODUCTS FROM RAPIDEYE
IMAGERY

F.Vuolo™*, C. Atzberger”. K Richter*, G. D'Urso’, ] Dash®

*school of Geography. University of Southampton. Highfield. Southampton SO17 187, UK:
*® Joint Research Centre of the European Commission. JRC., Insttute for te Protection and Securiy of the Ciizen.
MARS unit, Via Enrico Fermi 2749, 21027 Tspra (VA). Ialy:
© Department of Geography, Faculty of Geosciences, Ludwig: \hmnnhznyl,'m\‘«sm ‘Munich, Luiseastr. 37, 80333
Munich. Germany
¢ Department of Agricultural Engineering and Agronomy (m,m') Lm\‘«sﬂy of Naples “Federico IT" via Universita
100. 80055 Portici (Na), Ita

KEYWORDS: Agricuitue, Vegetation, Monitoring, Refrieval, Maltispectrl,

ABSTRACT:

I this shudy
b ap:nﬂmzl sy st cay Veplysal varibles in the ralian Campania region.For this pupose, two model
N0 ity B8] e S N B e e \ndr\ wn caopy g
et (ccc) g chlorophyil content (LCC) from a range of crops. The physicaly based appr
enpiri 6 438 et sy e kot G CUT o o e e o (0 appmech
However, the NN method perforns much tenially more approprate for application in large areas.
el e pedenic of e 40 cops i Sl pstredsmeale i ctmation f L1 4 COC.
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Lo que sabemos es una gota de agua;
que ignoramos es el océano

Isaac Newton (1642-1727)

giz BNz @ |, c%o

“Diplomado Regional en Monitoreo de Recursos Forestales”
- Médulo 4 -

Preprocesamiento

Ing. Carlos Andrés Campos
Investigador
PRIAS - CeNAT

13/08/2012
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Diagrama

Formatos de
grabacién

Variables

Orden de los
datos

Lectura de
metadatos

Correcccion
atmosferica

Ortorectificacion

Ejemplos

Seite 25
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Formatos de grabacion

y variables

% $cenar Spris

Red-Green-Blue
composite

Seite 27
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BIL red
e
band Red Green-Blue
cumpuswte
Green R
band
BIL gess
mizs
Mo+
Blue »
band mo
L s B = -
giz
BIP
e R R d-Green-Bl
band ed-Green-Blue
cnmpnswte
Green » —»
o ﬂ . ﬂ
BIP goss
mi2e
Mo+
Blue »
band mo
Seite 29
iZ BMZ |, -.o % z:
9 | $4CeNAT $4PRIAS
Variables Data Type Pescription
Byte fnteger values from 0-255
integer nteger values from -32768 - 32767
Unsigned Integer [nteger values from 0 - 65535
Long fnteger values from - -2billion - Zbillion
Unsigned Long fnteger values from 0 - ~4billion
&4Bit Long [nteger values from - 572.0764 - .52.0"64

64 Bit Unsigned Long

[Integer values from 0 - 2.0°64

Floating Point

[Floating point values in the range of 10°38 with ~7 digits of
recision

Double Precision

[loating point values in the range of 10308 with -14 digits of
fprecision

Complex |A real/imaginary pair of floating point precision numbers
Double Precision [A real/imaginary pair of double-precision numbers
Complex

String |A series of characters up to 2147483647 characters long

http://www.mancone.net/idl/variables.php

13/08/2012
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Preprocesamiento

Rapid Eye

% Stcour teris

5O ™ oo Semns

) Cruda
e ) Ortho
o | Rad

A | Ref

Orden de los datos

Seite 32
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Metadatos i s : ook ot et

luiren biblioteca v Compartircon ¥

Nombre

] 2010-01-26T165427_RES 3A-NAC_2726807 74496 aux.

] 2010-01-26T165427_RES_3A-NAC_2726807 74496 1rd

28] 2010.01-26T165427_RES 3A-NAC 2726807 74496

] 2010-01-26T165427_RES 3A-NAC_2726807 74496 1326207975.1d
1-26T165427_RES 3A-NAC_2726607 74496 browse.

T

[ 2010-01-26T165427
8] 2010-01-26T165427 RES_3A-NAC_2726807 74496 udm

13/08/2012
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B

NV
Resize Data (Spatial/Spectral)

File

s Itefeave: BSQ

Convert Data (B5Q, BiL, BIP)

Stetch Data Ouput teeave: © B /8P
Statisics » CovertinPlace 7 o 41|
Spatiol tatistics »

— Erter Ouiput Flename [ Croose
ChangeDetecton , ot s (i)
Messurement Tool

Band Math | (0K ] ((Queve ] (Conesl ||
Spectal Math

Segmentation Image

:A?;::Z;mm‘ : Cambio de formato
Masking , de grabacion
Preprocessng ,

giz Bz #Eike. -o % &&NAT X:PRIAS

CORRECCION
ATMOSFERICA

13/08/2012
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Diferencia de brillo

Método sencillo

= Examine los valores de brillo de un objetivo
oscuro como un lago profundo y claro.

= Reste este ‘minimo’ valor de cada pixel en
cada banda.

= Se asume que la condiciones atmosféricas
son constantes.

= Y...que la dispersién atmosférica en un dia
despejado es muy pequeia.

Kalascka, 2012

13/08/2012
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Modelos

Un método més integral

= Utilizar un modelo que toma en cuenta el
vapor de agua, la visibilidad y puede
modelar la transferencia de radiacion a

CHANNEL 5; LOST A=18 ki

través de la atmosfera.

= 6S, MODTRAN

SPECTRAL RADIANCE (Wiem' srim)

nE o5

% i3 128
WAVELENGTH (yim)

Seite 38

giz BNz @)

LY ] ‘ $covar $prus

Input Radiance Image
Output Reflectance Fie
Output Directory for FLAASH Files | C:\Program Files\ITT\/DL\I DLE0ib\hook

Rooiniame for FLAASH Files

Seene Certer Location [DD.<>DMS | Sensor Type [UNKNOWN-HgI|  Fioft Date
. S T 2000 2
=0 @ 0w Sonsor Altuds fkm) 0,000 ) =

Fight Time GMT (HH:MM:SS)

Lon O o 0.00 Ground Blevation km) 0.000 oL 22 )
0 g0 g:0 5
Por Size () 0000 =St
Amospherc Model [Tropical | Aerosol Model [Rural ] SpectlPaisting Yes L'J
9 I
Water Retieval Yes L'J s Pkl Width fumber of bands)

Wavelengih Recaloraion No 34
Water Absorpton Feature Intia Visbity (k) 40.00 = 4

[[Rems s ) omons s e (s |

13
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Requisitos

= ENVI 32 Bits ®

= Formato BIL

= Sensor

= Fecha

= Hora

= Latitud-Longitud

= Elevacién del terreno
= Visibilidad*

= Tamafo de pixel**

Seite 40
— 7
giz oz ez B@ ‘ v ol P,

Ortorectificacion
Fuente de imagen: Brostruen & Cox. Analytical Suneys, Inc. ;
Seite 41
P 5 7S
giz Bz @ - 5@ ‘ Scovr ST FELS

MED-SRTM |_&

http://dds.cr.usgs.gov/srtm/
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% Scour $Sprus

Geoide vrs terreno

e @r—

€l icsumavcoory

Your Input Coordinates and GPS Height:

Latitude = 9.56611388888889° N = 9° 33' 58.01" N

Longitude = 85.1128972222222° W = 85° 6 46.43' W

GPS ellpsoidal height = 96 (meters)

Geoid height = 8.899 (meters)

Orthometric height (height above mean sea level) = 87.101 (ameters)
(note: orthometric Height = GPS ellipsoidal height - geoid height)

return to request form

http:/vaw.Uﬁavco.orq/community science/science-
support/geoid/geoid.html

13/08/2012
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% Scour $Sprus

Regitnton

Rgerous Ohereciicston
Otersctation o[ Gensic RRCandRSM
Morscking ,
GeoutaencetiomimpGeomary v HONOS
Georterence 0T 5| (oo
Geontaence SeieS Vo Sebed
Georderence 5TER b Qs
Geonteeoce AR et
Geonterence ENVSAT 3| 2

catosat

Geontience MODIS
Geontrence COSMO-Sed 0G4
Geonfeence RADSRSAT

s Rapitye Oahoret
OtorectyBpideye LB it Ground Contel
Customize b Prections

Coment ap Prjecton
Loy Stacking

= P T——
Resosing s togbr <] . b

bssocil0 41| P U 2
—_— | HfRaN

stink

|
VeDscom 1

e | | Tk o
o s v g <)

P S 7052606 s

oot 4415

Parametros de
ortorectificacion

VP an ST s

O 15 &

CupaBantis @ 6 Oty

Oy 155 S
Othaethed eage e Crose

G B 01011 OS2 RES_TE
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Ortorectificada
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Casos
especiales
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Un cientifico debe tomarse la libertad de plantear cualquier
cuestion, de dudar de cualquier afirmacion, de corregir
errores.

Julius Robert Oppenheimer (1904-1967)

Seite 47
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“Diplomado Regional en Monitoreo de Recursos Forestales”
- Médulo 4 -

Firmas espectrales

Ing. Carlos Andrés Campos
Investigador
PRIAS - CeNAT

% Sconar 2P

13/08/2012
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Diagrama
Bandas
espectrales
Ventanas
atmosfericas
Firmas
Rapid Eye
Espectrometria ’
de campo
Aplicaciones
Seite 49
giz sz w| o Q S iR
Bandas espectrales
ASTER
%
R:f.i»
l Landsat 7
0.4 0.8 1.2 1.6 2.0 24 8.0 10.0 12.0
S Ve NewrTR > < Shart Wave TR = < Themar >
‘Wavelength (um) N . o
A0 ane W rm 0 o 0 em RO iy
Seite 50
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Firmas espectrales y
Rapid Eye.

‘ Scoar $pras

13/08/2012
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Manglar

giz BNz @

8 0 ‘ ::CeNAT ::PRIAS

Bosque
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Lecho de rio ! Lastre

giz BNz @)
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Espectrometria de campo

Fotografia: Affoyo-Mora'

13/08/2012
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Pistolay cable de fibra
Optica (25°)

Fotografia: Arroyo-Mora, 2012

Panel de calibracion
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N 09¢57.031”
W 842 07.443”

Fotografia: Campos-Vargas, 2012

=

*"‘i\ o -
Para medicién de hojas

Fotografia: Arroyo-Mora, 2012

giz BNz @
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Aplicaciones
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Identificacion de especies de manglar, bahia Santa Elena, ACG.

Seite 64

Correccion secundaria de RE con

firmas espectrales
= § ‘o

5@ ‘ Scoar $pras §

13/08/2012

giz vz ®) 5O ‘ v ol §

Seite 65

giz BNz @

5O ‘ e $pras §

¢Por qué esta magnifica tecnologia cientifica, que ahorra
trabajo y nos hace la vida mas facil, nos aporta tan poca
felicidad? La repuesta es estd, simplemente: porque atin no
hemos aprendido a usarla con tino.

Albert Einstein (1879-1955)
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“Diplomado Regional en Monitoreo de Recursos Forestales”
- Médulo 4 -

Clasificacion espectral

Geog . lleana Méndez O.
Geog. Christian Vargas B.
PRIAS - CeNAT

San José, 21 de agosto de 2012 % ::CCNAT :2 PRIAS

giz BNz @)

5O ‘ Scoar $pras
Clasificacién Espectral

Conversiéon de una imagen multibbanda a otra
imagen (Chuvieco, 2010).

El objetivo es categorizar automaticamente los
pixeles de la imagen inicial en otra imagen con
la asignacion de las clases para la cobertura
terrestre (Lillesand, Kiefer, Chipman, 2008).

Seite 68

giz BNz @)

5@ ‘ &CeNAT ::PRIAS
Clasificaciénno supervisada

K Means : El programa ubica los pixeles en el espacio
espectral, escoge un centroide de forma aleatoria para cada
clase que se le pide y agrupa los pixeles mas cercanos a cada
centroide. Corrige la posicion de cada centroide y repite el
proceso segln la cantidad de iteraciones que se le ha dado.

Isodata: Funciona igual que el kmeans pero si detecta dos
clusters muy cercanos los une y si detecta un grupo con
una desviacion estandar muy alta lo separa y cambia el
numero de clases en la salida final.

Fuente: Programa ENVI, Chuvieco, 2010

13/08/2012
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Clasificaciénno supervisada

Fuente: Chuvieco, 2010

Seite 70

iz Bz @ 5.0 “Q b o) by
g 5O S4CeNAT $4PRIAS
Clasificacién Supervisada
Paralelepipedo : Define un espacio espectral y por cada clase

encuentra los puntos maximos y minimos formando un rectangulo o un
paralelepipedo dentro del cual estarian todos los pixeles pertenecientes
aesaclase.

Pueden quedar pixeles sin clasificar si no se tomaron en consideracion
todas las posibles clases espectrales de la imagen.

Seite 71
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Clasificacién Supervisada

Minima Distancia: Con las 4reas de entrenamiento el
calcula un promedio para cada clase, posteriormente
los pixeles desconocidos son asignados a la clase cuyo
promedio sea mas cercano

Fuente: Lillesand, Kiefer, Chipman, 2008

Seite 72

13/08/2012
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Clasificacion Supervisada

Maxima Probabilidad (Maximum Likelihood) : Para cada clase describe
un comportamiento probabilistico, utilizando las regiones de interés.
Cada pixel desconocido es evaluado en el comportamiento de cada
clase y se asigna a la clase que resulte con mayor probabilidad o a
ninguna clase sino supera el umbral determinado por el analista.

Seite 73

ccAp

N Yo S

Practica

Imagen: Marz 21 2009 Tamarindo
Clasificacién no supervisada con ISODATA

Seite 74

giz BNz @

% S iR :

Clasificacion no supervisada con ISODATA

10clases

25
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Clasificacién Supervisada Maxima Probabilidad (Maximum
Likelihood)

ools | Classification | Transform Filter Spectral Map Vector Topographic Radar Window Ht

Supervised »| Parallelepiped
Unsupervised »|  Minimum Distance
Decision Tree »|  Mahalanobis Distance
Endmember Collection Maximum Likelihood
Create Class Image from ROIs Spectral Angle Mapper

Poet Gttt Spectral Information Divergence
- Binary Encoding
Neural Net

Support Vector Machine

13/08/2012
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Y ) EQ Scoar $pras
Firmas espectrales

Manglar Bosque

giz BNz @

% S iR

Firmas espectrales

Infraestructura 1

Infraestructura 2

26
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Firmas espectrales

Rio sin sedimento

Laguna

Suelo desnudo

Seite 79

ccAp

% S iR

Clasificacién supervisada con 10 clases-ML

Seite 80

giz BNz @
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Clasificacion cuatro clases ML

Bosque seco + Bosque en una clase

— S N Bosque
Arena

Pasto

Suelo desnudo

13/08/2012
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Segmentacion

Programausado (Berkeley)
http://berkenviro.com/berkeleyimgseg/

Lagos lagunas

= Rios

= Humedal

= Manglar

= Caminos
Digitalizacién (SIG)
= Edificios

Seite 82
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Segmentacion

[ oercicvimoneg NEIE]

Image Segmentation Wizard!
Mouse over vords fo hep, Beta v0.5.4

Image fle: [agtestbmp  Browse. /Tamaﬁo del Segmento
Treshol:

Forma del Segmento (Entre mas alto el
numero mas redondeado)

outpat:
W seqnentsinage IV shapefie 7 Siatistics

i
o r—

Classfy:
W xittesns o Wk I pewaltiet
Autonate:
7 Enable automation. ¥ Rark segnentations

e W W
oven oo 8] e
\ 3

Seite 83
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Resultado de Segmentacion

Image Segmentation Wizard!
House over werds o hep. Beta v0.5.4
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Clases vectoriales derivadas de la segmentacién
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&) #1 ROI Teol e {51
File ROLType [Gptions| Help

— | Calculate Covariance with Stats

If| window: © imag
| Measirement Repor:

O Name |

m Report Area of ROIs. >

Merge Regions..
Intersect Regians,

Recancile RO,

Recancile ROIs via Map.

Band Threshold 1o ROL

Create Class Image from RO,
Create Buffer Zone from ROIs..

Compute RCI Separabiliy.

Hide Window
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Uni6n de las clases mediante la herramienta Arbol de decision
(Decisiontree)

Forierhe Cclection

it Fistieg Beckios Tree
e ool

Eccene Bsting Decidon Tree

Seite 88

giz BNz @)

ccAp

B

A Decon T

I e
[File Options Help.
zor
oot 1 |
s
Nn%{ g . Ejemplo
}’ ! Arbol de decisién

homs 1 |
N1 ||
Noader | e

Noses1 | Faua

b

I i
BV e

Seite 89

giz BNz @)

#1Interactive Class Tool
File Edit Options Help

AetveCoso [l Uniasstod

Fon B Udossiod  on M Weassiveira
“on M e Eoi B e
Gon  Snéme [Fon " Swodundo
Ton Humedal Eon Pasto

Fion I isngc

o

Mon M Bosque

13/08/2012

30



giz BNz @

LY ] ‘ $covar $prus

Si supiera que el mundo se acaba maiiana, yo,
todavia, plantaria un arbol

Martin Luther King
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“Diplomado Regional en Monitoreo de Recursos Forestales”
- Médulo 4 -

Validacion

Determinacioén de la confianza de una

clasificacion espectral
Bach. Rodolfo Mora Zamora

CeNAT, PRIAS

% Scenar Spras
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Agenda

¢ Qué es la Validacion?

¢ Cual es el objeto a validar?

¢ Cémo determinar la precision esperada de una
clasificacion?

¢ Cudles son los pasos para validar una
clasificacion?

13/08/2012
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¢ Qué es la Validacion?

= Lainformacién tematica resultante de datos de
sensores remotos debe ser precisa dado que
posiblemente se utilizar4 para tomar decisiones
importantes, desafortunadamente esta
informacién contiene errores y los cientificos
que la crean deben reconocer las fuentes de
estos errores, minimizarlos tanto como les sea
posible e informar a sus usuarios cuanta
confianza pueden tener en esta informacién.
(Jensen, 2005, p. 495)
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¢ Qué es la Validacion?

=|a validacion es un proceso
al cual es sometida la
informacion tematica,
derivada de datos de
sensores remotos, que sirve
para definir y garantizar su
precision.
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¢, Qué se va a validar?

Antes de iniciar es necesario
plantearse esta pregunta
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¢ Cudl es el objeto a validar?

= ;La precision de la clasificacion
con respecto a la imagen?

= Es decir, la clasificacion ¢qué
tanto refleja la informacion
plasmada en la imagen?

* Para este tipo de validacion las
muestras deben provenir de la
misma imagen corregida y sin
clasificar.
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¢ Cudl es el objeto a validar?
= ;La precision de la
clasificacion con respecto a la
realidad actual?
» ; Aln cuando esta realidad no
esté reflejada en la imagen?
» Para este tipo de validacion se

deben tomar las muestras
deben provenir del campo.
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¢ Cudl es el objeto a validar?

= ¢ La informacion de la imagen con
respecto a la realidad actual?

= Una clasificacion se puede usar
para identificar cambios de
cobertura y definir la validez de
una imagen especifica

= Para esto se deben tomar los
datos del campo y NO de la
imagen fuente.

13/08/2012
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Una vez determinado el objeto a
validar

Es necesario definir el la precision
aceptable para la clasificacion
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 @4CeNAT $4PRIAS
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¢, Como determinar la precisién
aceptable de una clasificacién?

= La precision de la clasificacién disminuye
conforme aumenta la complejidad de la
clasificacion.
= Mas clases = Menos precision

= Se deben definir prioridades,
seleccionar las clases de mayor interés y
concentrar esfuerzos en que esas clases
tengan la mejor precisién posible.
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Definidos estos parametros se
puede iniciar la validacién
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¢ Cudles son los pasos para llevar a
cabo la validacion?

1. Corregir los errores detectables a simple vista
2. Calcular los errores asociados al sensor y la
metodologia

3. Cuantificar el error introducido por la clasificacion
a. Calcular el tamafio de la muestra necesaria

para cada clase

Tomar una muestra representativa por clase

Calcular la matriz de error

Calcular el indice Kappa

Corregir los errores detectados y volver al paso

a.

pooo0T
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A: La Muestra

= Existen diversos mecanismos para seleccionar la
muestra, el mecanismo seleccionado tiene influencia
en el tamafio de la muestra a tomar.
Aleatorio Simple:
= Setoman los puntos dentro del &rea de la clase
sin utilizar como guia ningun criterio especifico.
Aleatorio Estratificado:
= Setoman los puntos dentro del &rea de la clase
apoyandose en un criterio que ejerza alguna
influencia sobre los datos, por ejemplo la altura,
la distancia a la fuente de agua mas cercana, la
temperatura, etc...
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A: La Muestra

= Sistematico:
= Las muestras se toman separadas por una distancia fija
delimitando una cuadricula imaginaria en el terreno.
= Sistematico no alineado:
= Sedefine una cuadricula con celdas de tamafio fijo en la
imagen y se toma una muestra por cada celda de la
cuadricula
= Por conglomerados:
= Por cada punto de muestreo, seleccionado
aleatoriamente, se toma una cantidad fija de puntos
adicionales que deben tener una relacién sistematica
con el punto de origen.
= Por ejemplo una muestra de cinco puntos, el centro
aleatorio y un punto adicional al norte, sur, este y oeste.
(Chuvieco, 2010, pp. 492,493)
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A: La Muestra

= Entérminos generales el muestreo aleatorio simple
dentro de cada clase es suficientemente apropiado a
menos que se presente una condicién muy
especifica que obligue a utilizar otro tipo de
muestreo.
= Por ejemplo:
= Enuna plantacién forestal o un cultivo seria mas
practico un muestreo sistematico.
= En areas con una gradiente de altura muy
pronunciada o con una importante influencia de
una fuente de contaminacién podria ser mejor
un muestreo aleatorio estratificado.
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A: La Muestra

= El tamafio de un muestreo sistematico
dependera del tamafio de las celdas y el
area de la clase.

= En el caso de los aleatorios se debe
definir previamente el tamarfio de la
muestra por medio de un método
estadistico que garantice que la muestra
sera representativa.
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La Muestra

= La Distribucién Normal Estandar caracteriza, en
términos generales, el comportamiento de una
poblacién aleatoria muy variada.

i
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0.0
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El tamano de la muestra se

define componiendo:

= z2:Lainversa de la distribucién Normal
Estandar en el porcentaje de precision
aceptable

= p: el porcentaje de la clase con respecto al area
total clasificada

= q: el porcentaje de area clasificada en otras
clases (1-p)

= E:el error aceptable para la clasificacion

(Chuvieco, 2010, pp. 496, 497)
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z 00 o1 02 03 o4 o5 06 01 08 09
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6| 7257 7201 7328 7357 7389 7422 7454 7486 7517 .75
7 B0 7611 7642 7673 7704 7734 7794 7823 .78S2
8| 7881 7910 79 967 7995 8023 8051 78 8106 8133
9| BISO 8186 8212 8238 8264 8289 8315 8340 K365 K389
1.0 Ra38 1 8485 8508 8531 8554  BSTT 6599 8621
I 8665 B8O £729 8749 8770 8790 8810
12 2860 SEES 8907 8925 & 8062 8980 8997 90IS
13 9 9082 11s o131 9147 9162 9177
1a 9207 9222 5236 9251 9265 9219 9292 9306 9319
1.5 0345 9357 9370 9382 9394 9406 9418 9420 9441
s 0463 0473 o484 9495 9505 9515 9525 9535 9545
17 9364 9573 9582 9591 9599 9608 9616 9625 9633
18 9649 965 9671 9678 9686 9693 9699 9706
19 B79 9726 9732 9738 9744 9750 9756 9761 9761
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La Matriz de Error

La matriz de error es la herramienta que permite

comparar los datos de referencia (las muestras)

con la clasificacion

« Las columnas representan los puntos de
muestreo tomados por clase

+ Las filas representan la clase de cada punto de
muestreo segun la clasificacion

(Jensen, 2005, p. 499)
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La Matrizde Error

*La suma de todos
los puntos de una Fill Verifed Density Clss
columna corresponde N e
al total de muestras
tomadas para una

clase.
«La suma de todos w R
los puntos de una fila Praieers dceursey | 078 | 07| 091
corresponde al total
de puntos de
muestreo clasificados
en una clase.

3
g
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La Matriz de Error

= El porcentaje de puntos de una columna que fue
clasificado en la clase adecuada se conoce
como precision del productor y describe qué
porcentaje de la clase real fue correctamente
clasificada

El porcentaje de puntos de una fila que fue
clasificado en la clase adecuada se conoce
como precisién del usuario y describe qué tanto
del &rea clasificada pertenece realmente a la
clase

Seite 113

giz BNz @

50 ‘ $covar $prus 2

La Matriz de Error

= El porcentaje de puntos correctamente
clasificados con respecto a la cantidad total de
puntos es la precisiéon general de la
clasificacion.

Esta métrica no es necesariamente acorde con
las precisiones del productor y del usuario y
puede ser una medida enganosa, debe
complementarse con las precisiones del
productor y del usuario de cada clase
especifica.
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La Matriz de Error

= El indice de concordancia Kappa es una métrica
adicional que se puede utilizar para
complementar la precision general de la
clasificacion.

El indice Kappa integra los errores de comision
y omisién, mientras que la precision general
s6lo contempla los puntos correctamente
clasificados, por lo que el indice Kappa puede
diferir de la precisiéon general cuando la matriz
contiene muchos errores aunque sean poco
significativos. (Jensen, 2005, p.506)
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El indice Kappa

k k
5 _ Li=1Xi — Dic1 (g X x44)

- NZ2-— 2?:1(9514 X X4p)

k =numero de clases
X; = numero de muestras en la fila i columnai
X;, = suma de muestras de lafila i
X,; = suma de muestras de la columna i
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Infraestructura de Datos
Espaciales

Presentacién de los productos finales

Bach. Rodolfo Mora Zamora

CeNAT-PRIAS

% Scenar P

giz BNz @)

TS
- 5@ ‘ $covar $prus @

¢Qué es una IDE?
= Una infraestructura de datos espaciales es una
arquitectura compuesta por
= Almacenamientos de capas
= Un servidor de mapas web
= Un visor de mapas web
= Un catalogo de capas y metadatos
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¢ Cual es el propésito de una IDE?

= Ofrecer mapas digitales interactivos a
usuarios finales a través de la web

= Publicaciéon inmediata de informaciéon
actual en tiempo real

= Actualizacion incremental de informacién
para todos los usuarios

= Ofrecer informacién en formatos
estandarizados a nivel internacional a
través de Internet

o
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Ejemplos de servicios de mapas web

http://smit.cathalac.or
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Requisitos para Ensamblar una IDE

= Un servidor web con
= Apache Tomcat
= Geoserver
= PostGIS (opcional)
= FTP Server (opcional)
= Apache (opcional)
= Informacién cartogréfica digital en formato
= ESRI Shape
= KMW/KMZ
= GeoTiff
= PostGIS
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