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Los sensores remotos son todos aquellos instrumentos que permiten 
extraer información del espacio geográfico a distancia, sin tener 
contacto directo con el mismo. (Chuvieco, 2010)



Fotogrametría

“La ciencia o arte de obtener medidas 
confiables, por medio de las fotografías”

Sociedad Americana de fotogrametría

Cartografía

“Conjunto de estudios y operaciones científicas y 
técnicas que intervienen en la formación o análisis 
de mapas, modelos en relieve o globos que 
representan la tierra o parte de ella”

Asociación cartográfica Internacional



1.5 cm resolución por pixel
Máxima altura de vuelo 800m
Autonomía 30 km2
R-G-B Sensor infrarrojo
Estación de control terrestre portátil
Vientos 60 km/h
Cámara de 24.3 MP





Centro Nacional de Prevención de 
Desastres

mosaico



Definir área y fecha de vuelo
Distribución de GCPs
Preparación de UAV
Verificar condiciones

meteorológicas y del terreno
Ubicar zonas de despegue y

aterrizaje
Colocar marcas de control

Ø Insertar plan de vuelo en
UAV

Ø Realización de vuelo

Ø Aterrizaje y extracción de
fotografías

Planeación y 

desarrollo de 

vuelo

Plan de vuelo

Planeación y desarrollo



Definir área de vuelo                                             Puntos de control

Verificar condiciones atmosféricas
Identificar zonas de despegue y aterrizaje
Preparación de equipo multirrotor
Colocación de puntos de control
Insertar plan de vuelo y ejecutar





Metodología 

Procesamiento

Algoritmo 

SIFT

Extracción de
datos(fotos)

Agisoft Photoscan

Ø Ajuste con GCPs
Ø Extracción de

nube de puntos

SPSS

Manejo de
datos de
nube de
puntos

Cloud Compare

Visualización y
verificación de
valores en Z

Golden Surfer

Generación de
curvas de nivel
a 25 cm

ENVI LIDAR

Procesar nube de puntos
Generación de curvas de

nivel a 50 cm de
equidistancia

Generación de MDT y
MDS

Filtrado de vegetación

ArcScene

Generación de
modelo 3D



Ortomosaico

Altura de 
vuelo

Área cubierta Resolución 
espacial

100 m 100 Ha 5 cm



Nube de puntos



Vuelos con VANT                                                               vs                                                     LiDAR

- Trabaja en longitudes de onda centimétricas
- Alta frecuencia de repetición por segundo en múltiples  retornos 
controlados, identificando estratos o niveles de objetos en la superficie

-La  generación de nube de puntos depende de la correlación de 
pixeles en la condición de paralaje entre  imágenes ópticas,  no existe 
el sistema controlado de múltiples retornos, es decir, donde existen 
factores de sombra no genera información.



Un Modelo Digital de Elevación es la representación digital  de la topografía mediante valores que 
indican puntos sobre la superficie del terreno

Un Modelo Digital de Superficie es la representación digital
de la superficie de la Tierra incluyendo todos los objetos sobre
la misma



Fuentes de MDE:

- LiDAR 

- FOTOGRAMETRÍA

- INSAR (Interferometría Radar)



Modelo Digital de Superficie



Filtrado de vegetación



Clasificaciones de vegetación



Clasificaciones



Clasificación supervisada



Índice de Vegetación de Diferencia Normalizada



Distribución de humedad y rastrojo



Curvas de nivel y flujos



Impacto de los desastres en México
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Simulación de Inundaciones



Recorrido virtual



CONCLUSIONES

1. Los RPAS pueden ser de utilidad en cada una de las etapas de Gestión Integral del Riesgo.

2. Las aplicaciones de los RPAS van creciendo conforme la tecnología baja sus costos.

3. Se requiere elegir un RPAS de acuerdo al uso principal.

4. Se debe de capacitar al personal para un uso correcto de los VANT.

5. Se recomienda volar al menos con tres personas: piloto, copiloto y gestor.

6. La principal medida de seguridad es: la seguridad de quienes operan el dron.

7. Se requiere un proceso paulatino de aprendizaje mediante la práctica continua.

8. Se deben generar protocolos sobre el uso de los drones en la Protección Civil.
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