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Aerotriangulacion: Tiene por objeto obtener las coordenadas de diversos puntos del
terreno mediante los procedimientos de la fotogrametria. Fue concebida para efectuar
los levantamientos topograficos por medio de la fotografia, reduciendo al minimo los
trabajos a realizar en campo.

Calibracién: Conjunto de operaciones que establecen, bajo condiciones
especificadas, la relacion entre los valores de una magnitud indicados por un
instrumento de medida o un sistema de medicion, o los valores representados por una
medida materializada o un material de referencia, y los valores correspondientes de
esta magnitud realizados por patrones.

Centroides: Punto donde se produce la interseccion de las medianas que forman
parte de un triangulo.

Coeficientes polindmicos racionales o RPC: Un modelo RPC es la proporciéon de
dos polinomios que pueden derivarse del modelo de sensor riguroso y la informacion
del terreno correspondiente, que no revela los parametros del sensor. Los
proveedores de imagenes satelitales de alta resolucion proporcionan un archivo RPC
con laimagen. Este archivo consta de coeficientes RPC que se utilizan para relacionar
las coordenadas en un plano del sensor (2D) con las coordenadas del objeto (3D).

Correlacion (fotogrametria): Proceso o técnica automatica mediante el cual se
establece la correspondencia de un elemento en dos o mas fotografias, para ello se
requiere que haya traslape entre ellas. La correlacién, conocida también como Image
Matching es de suma importancia al permitir en fotogrametria digital la medicion de
puntos en: la orientacién interna, relativa, procesos de aerotriangulacion y captura de
informacion para la elaboracion de modelos digitales de terreno (DTM). En esencia,
esta técnica explica el proceso de identificacion automatica de los puntos homaologos
en imagenes digitales.

Distancia focal: O distancia principal, es la distancia que existe entre el centro de la
lente y el plano focal, donde se apoya la pelicula o la distancia fija que existe entre el
centro de la lente y la pelicula en una camara fotografica.

Efecto Pulfrich: Cuando un ojo ve una imagen mas oscura 0 con menos contraste
que el otro, un objeto que se desplace lateralmente (como un péndulo) parece viajar
trazando un arco tridimensional. Esto ocurre porque el cerebro procesa laimagen mas
oscura 0 con menos contraste con mas lentitud que la mejor iluminada o con mayor
contraste, un desfase que percibe como tridimensional.

Fotocoordenadas: Las coordenadas propias indicadas en un fotograma.

Fotograma: Es una imagen fotografica obtenida sin el uso de una camara mediante
la colocacién de objetos por encima de una superficie fotosensible como una pelicula
o papel fotografico y la exposicion posterior a la luz directa. .

Fotogrametria: Técnica que tiene como objetivo el estudio y la definicion de forma
precisa de la forma, las dimensiones y/o la posicidon en el espacio de un objeto, a
través de los datos obtenidos de una o varias fotografias.
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Fotointerpretacion: Accion o proceso de examinar imagenes fotograficas, con el
propésito de identificar objetos o condiciones y apreciar su significado.

Georreferenciacion: Es el uso de coordenadas de mapa para asignar una ubicacion
espacial a entidades cartograficas.

Grados de libertad: El numero de coordenadas independientes (escalares)
necesarias para determinar simultdneamente la posicidon de cada particula en
un sistema dinamico.

GSD: El tamano de pixel en el terreno o GSD es la distancia entre dos centros de
pixeles consecutivos medidos sobre el terreno.

Huso UTM: El sistema de proyeccion de la Universal Transverse Mercator, se divide
la Tierra en 60 husos de 6° de longitud, definida entre los paralelos 80°S y 84°N. Cada
huso se numera con un numero entre el 1y el 60, estando el primer huso limitado
entre las longitudes 180° y 174°0 y centrado en el meridiano 177°0. Cada huso tiene
asignado un meridiano central, que es donde se situa el origen de coordenadas, junto
con el ecuador. Los husos se numeran en orden ascendente hacia el este. .

Imagenes estereoscépicas: Es una informacion tridimensional o una imagen en 3D
obtenida a partir de dos imagenes usando un equipo (estereoscopio) o computadora
para hacer relacionar los pixeles correspondientes en las imagenes izquierda y
derecha, para poder observarlo en 3D.

Informacién raster: Estructura o fichero de datos que representa una rejilla
rectangular de pixeles o puntos de color, denominada matriz, que se puede visualizar
en un monitor, papel u otro dispositivo de representacion.

Informaciéon vectorial: Estructura de datos utilizada para almacenar datos
geograficos. Los datos vectoriales constan de lineas o arcos, definidos por sus puntos
de inicio y fin, y puntos donde se cruzan varios arcos, los nodos. .

Matriz esencial: Representa de forma compacta, la geometria epipolar de un par de
camaras calibradas. Ha permitido el desarrollo de algoritmos practicos para calcular
la orientacién relativa entre dos camaras de un par estereoscopico, a partir de la
correspondencia entre puntas en ambas camaras, problema conocido como “motion
and structure”.

Modelizacion tridimensional: Procedimiento en el que se obtiene una estructura
numeérica de datos que representan la distribucion en el espacio de edificaciones,
terrenos u objetos, mediante una nube de puntos cuyos valores de posicién son
conocidos por medio de topografia, fotogrametria o teledeteccion.

Modelo digital de superficies (caso de True-Ortho): Modelos de representacion
donde se contemplan los objetos con volumen sobre el terreno como edificaciones o
arbolado, permitiendo calcular las zonas de sombra y siendo utilizadas varias
imagenes para calcular dichas zonas de sombra.

Modelo discreto del objeto o terreno: Modelo formado por entidades discretas
siendo discontinuas y con limites de entidad definidas. Por ejemplo, una carretera
tiene un ancho y una longitud y se representa en el mapa como una linea. Un mapa
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de posesiéon de tierras muestra los limites entre varias parcelas. Existen cambios
definidos en las caracteristicas (como nombre del propietario, nUmero de parcela y
area legal) entre cada entidad en el mapa (modelos Lidar, Sar).

Modelos digitales del terreno o MDT: Es la representacion cuantitativa en formato
digital de la superficie terrestre, contiene informacién acerca de la posicion Xe Y y la
altitud Z de los elementos de la superficie. La denominacion MDT es la genérica para
todos los modelos digitales, incluyendo los DEM, en los cuales la coordenada Z se
refiere siempre a la elevacion sobre el terreno, y a los demas tipos de modelos en los
que la Z puede ser cualquier variable (profundidad de suelo, numero de habitantes...).

Modelos topoldgicos: Modelo de datos que administra relaciones espaciales
representando objetos espaciales (entidades de punto, linea y area) como un grafico
subyacente de primitivas topoldgicas: nodos, caras y bordes.

Modelos vectoriales tridimensionales: Modelos obtenidos para representar el
mundo real objetos espaciales en un sistema de informaciéon geografica. Un objeto
espacial vectorial puede tener un tipo geometria de punto, linea o un poligono. Cada
objeto espacial vectorial tiene datos de atributos que lo describen.

Nubes de puntos: Conjunto de vértices en un sistema de coordenadas
tridimensional. Estos vértices se identifican habitualmente como coordenadas X, Y, y
Z y son representaciones de la superficie externa de un objeto. Las nubes de puntos
se crean habitualmente con un laser escaner tridimensional.

Ortofotos: Imagen fotografica del terreno con el mismo valor cartografico que un
plano, que ha sido sometida a un proceso de rectificacion diferencial que permite
realizar la puesta en escala y nivelacidon de las unidades geométricas que lo
componen.

Pixel: Unidad minima o elemental percibida en una imagen digital, sobre la que se
registra la radiacion procedente del area del campo de vision instantaneo (IFOV).
También se denomina asi a la unidad minima de informacién que se puede identificar
en una imagen Raster.

Primitiva geométrica: Forma geométrica inicial que tiene una red geodésica o
cartografica, de la que parte un trabajo.

Proyecciéon Universal Transversa de Mercator (UTM): Proyeccion cilindrica
conforme en la que el cilindro es tangente al elipsoide a lo largo de un meridiano
tomado como origen, y el eje del cilindro esta sobre el Ecuador. Esta proyeccion divide
a la Tierra en 60 husos de 6 grados sexagesimales de longitud cada uno, numerados
a partir del antemeridiano de Greenwich.

Puntos de interés o PDIs: Lugares o puntos que normalmente se indican mediante
un marcador en un mapa topografico, y que son de interés para levantamientos o
referencias.

Puntos densificados: Puntos de relleno en redes geodésicas o mapas cartograficos
obtenidos de los principales geodésicos, para complementarlos.
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Puntos fiduciales: Puntos o marcas, normalmente cuatro u ocho, en fotos aéreas
utilizadas como referencia. Son un factor importante para determinar la
transformacion de imagen a pelicula, conocida como orientacion interior.

Radiometria: Campo de la ciencia y de la ingenieria relacionado con la medicién de
la radiacion electromagnética, mas especificamente, la medicion de la energia de
radiacion electromagnética no coherente.

Receptores GNSS: La interfaz de usuario a cualquier Sistema Global de Navegacion
por Satélite (GNSS) y su objetivo es procesar las Sefnales En el Espacio (SIS)
transmitidas por los satélites.

Sensores matriciales: Sensor de una camara que cubre un area o que esta formado
por una matriz de pixeles.

Sensores remotos: Sistemas o instrumentos para captar informacion de un objeto a
distancia (remote sensor).

Sistema de navegacion inercial o INS: Sistema de ayuda a la navegacion que usa
un computador, sensores de movimiento (acelerédmetros) y sensores de rotacion
giroscopicos para calcular continuamente, mediante estima, la posicidn, orientacion y
velocidad de un objeto en movimiento sin necesidad de referencias externas.

Solapes: Solape necesario entre fotografias aéreas sucesivas para permitir la
estereovision en trabajos fotogramétricos.

Transformacién afin: También llamada afinidad, entre dos espacios afines (en
particular, dos espacios vectoriales) consiste en una transformacion lineal seguida de
una traslacion.

Transformacién conforme 3D: Es una funcidn de proyeccion que preserva los
angulos 3D en todos puntos salvo un numero finito de puntos. Los ejemplos incluyen
la proyeccion Mercator y la proyeccion estereografica.

Unidad de medida inercial o IMU: Dispositivo electronico que mide e informa acerca
de la velocidad, orientacion y fuerzas gravitacionales de un aparato, usando una
combinacion de acelerémetros y giréscopos.

Zonas de Von Gruber: Zonas de alta resolucion en cada fotograma localizadas en el
area de medida.
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