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QUE ES UN GIS O SIG?

* Un sistema de informacion geografica es una
herramienta informatica que nos permite almacenar,
analizar, manipular y visualizar informaciéon geografica y

los datos vinculados a esta, por lo general en un mapa
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* Finalidad: Poder tomar las mejores decisiones respecto
a diversos problemas que se presentan en nuestro
territorio
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QUE ES UN GIS O SIG?

* Todo actividad que realizamos tiene una ubicacion y esta
se constituye en informacion valiosa

* El 90% de los datos cuentan con un componente de
ubicacion, esto facilita su ubicacion o representacion en
un mapa.

* Se pueden representar elementos, procesos, proyectos,
fenomenos pueden ser representados y analizados
desde un punto de vista espacial




FUNCIONES DE UN SIG

Recopilar informacion
e Capturar y Almacenar datos que se convertiran en informacion

Consultar y Analizar los datos que hemos almacenado

Visualizar la informacion mediante mapas graficos que permitan una optima
toma de decisiones por las autoridades

Difundir los resultados o las alternativas de solucion a determinados problemas




APLICACIONES DE UN SIG

e Cartografia automatica.
* Catastro.

* Ordenacion territorial.

* Planificacion urbana.

* Estudios de impacto ambiental.

e Evaluacion de riesgos de desastres.
* Manejo forestal
* Comercio

* Trasporte, etc




SISTEMA DE INFORMACION TERRITORIAL

Un SIT es un instrumento clave, que adecuadamente disenado e implementado,
permite hacer mas eficiente la toma de decisiones por parte del gobierno local
en materias de Planificacion urbana, Gestion de Riesgo de Desastres y
emplazamiento de proyectos de inversion publica.

Un SIT proporciona un conjunto de informaciones que despliega una imagen
actualizada del territorio.




SISTEMA DE INFORMACION TERRITORIAL

Capacitado en SIG N
Con conocimiento del

Territorio

Conocimiento de Personas
informatico

Ganas de aprender
Procedimientos

38
-
» Software (Qgis)

 Hardware (Equipo
/
7 - basico )

Recursos tecnolégicos

* Informacion del Territorio (Base cartografica)
* Informacidon de planificacién urbana

* Informacion de Peligros, Vulnerabilidad y Riesgos.
* Ubicaciéon de Proyectos

* (Capacitaciones MVCSy
otras Instituciones



UTILIDAD DEL SIT EN LA GESTION URBANA

LIMPIEZA

PUBLICA - DESARROLLO
PARQUES Y URBANO
JARDINES

DESARROLLO

ECONOMICO - »
SOl LT GESTION DE

RIESGOS
RENTAS TOMA DE DECISIONES
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CATASTRO URBANO




PLANIFICACION URBANA

GESTION DE RIESGO DE DESASTRES
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INGEMMET
http://geocatmin.ingemmet.gob.pe/arcgis/rest/services

COFOPRI
http://geoportal.cofopri.gob.pe/cofopri/rest/services

MINEDU
http://escale.minedu.gob.pe/medgis/rest/services

CULTURA
http://sigda.cultura.gob.pe/arcgis/rest/services

GEOSERVICIOS - Servicios Rest
(Enlaces para utilizar o descargar informacion Geoferenciado)

CENEPRED
http://sigrid.cenepred.gob.pe/arcgis/rest/services

INEI
http://arcgis.inei.gob.pe:6080/arcgis/rest/services

MINAGRI
https://georural.minagri.gob.pe/geoservicios/rest/services

ANA
http://geo.ana.gob.pe/arcgis/rest/services

MVCS
https://geo.vivienda.gob.pe/
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USO DE LOS RPAS
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CONTENIDO

* Objetivos

 Marco regulatorio

e Fundamentos basicos
 Tipos de drones

* Aplicaciones

* Planificacion de vuelo

* Procesamiento de informacion




OBIJETIVOS

* Brindar conocimientos basicos en el uso y manejo de los RPAS.

* Dar a conocer el marco normativo que rige el uso y manejo de los RPAS
asi como las entidades encargadas de supervisar el cumplimiento del
marco normativo.

* Conocer los tipos de RPAS y sus principales caracteristicas.
 Manejar los diversos programas y aplicaciones que se usan con los RPAS
* Detallar los productos que se obtienen de un vuelo con RPAS

* Conocer las ventajas de los RPAS en las diversas labores de los gobiernos
locales




MARCO REGULATORIO

LEY 27261. Ley de Aeronautica Civil y su reglamento N° 050-2001-MTC

LEY N° 30740 21.03.2018 Ley que regula el uso y las operaciones de los sistemas de
aeronaves pilotadas a distancia (RPAS) 21.03.2018

RAP 91 APENDICE M 30.06.2018

. Obje_tiyfo. Estableces los requisitos y limitaciones para la operacion de RPAS de
USo Civi

* Aplicabilidad. Es aplicable a las personas u organizaciones que usen RPAS para
uso diferente a la practica aerodeportiva o recretiva

NTC 001-2015 Requisitos para las Operaciones de Sistemas de Aeronaves Pilotadas
a Distancia - RPAS.




MARCO REGULATORIO

DIRECCION GENERAL DE AERONAUTICA COMERCIAL (DGAC)

Entidad que ejerce la autoridad y como tal regula, supervisa, controla,
fiscaliza y sanciona toda las actividades aeronauticas

LA DIRECCION DE CERTIFICACIONES Y AUTORIZACIONES EN EL
MINISTERIO DE TRANSPORTE Y COMUNICACIONES

La direccion de la DGAC que otorga al operador de RPAS la Tarjeta de
Registro de RPAS

y




MARCO REGULATORIO

Requisitos para poder operar un drone:

Registrarlo. E|l operador de un drone solicitara a la DGAC una tarjeta de
registro (apéndice A)

Acreditar al piloto. La DGAC habilitara a un ciudadano como operador
de drone (apendice B)

Solicitar permiso para sobrevuelo.

y



FUNDAMENTOS BASICOS

RPA. AERONAVE PILOTADA A DISTANCIA (Remotely Piloted Aircraft - RPA)
es una aeronave pilotada por un “piloto remoto” quien monitorea la
aeronave en todo momento y tiene responsabilidad directa de la
conduccion segura de la aeronave durante todo su vuelo.

RPAS. SISTEMA DE AERONAVE PILOTADA A DISTANCIA (Remote Piloted
Aircraft System RPAS): es el conjunto de elementos configurables
integrado por una aeronave pilotada a distancia, las estaciones de piloto
remoto, los necesarios enlaces de mando y control y cualquier otro
elemento de sistema que pueda requerirse en cualquier punto durante
la operacion de vuelo.




QUE ES UN RPAS

Los RPAS son por definicion aeronaves no tripuladas (UAV o RPAs por sus
siglas en inglés) que pueden controlarse, bien a distancia desde otro lugar
o bien que poseen un control plenamente auténomo por parte de la
propia aeronave a través de una programacion previa.

> RPA > UAV
» RPAS » DRONE
»> VANT »> UAS

» SARP »> ATR




TIPOS DE RPAS

MULTIROTOR ALA FIJA




MULTIROTOR




ALA FUA

Conexion Precision

Autonomia Resistencia Cobertura '



MULTIROTOR ALA FLJA

Ventajas

*Gran autonomia

*Disefio aerodinamico, mas eficiente y permite
mayor velocidad

*Planea con las alas sin motor.

*Mas seguro a la hora del aterrizaje

*Despegue y aterrizaje vertical muy sencillo.
*Puede mantenerse suspendido en cualquier
posicion y altura.

*Puede acceder a cualquier lugar, aungque esté

cerrado. : .
*Silencioso
Desventajas
[ a autonomia. Suele estar en los 20 minutos *No es apto para un ascenso/descenso en vertical
Disefio no aerodinamico *Necesita espacio/pista para aterrizar

*Ruidoso * No puede acceder a lugares cerrados




QP COMPONENTE DE RPAS

PLATAFORMA

B RrAS ml
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APLICACIONES DE LOS RPAS
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Topografia Construccion Agricultura de Inspeccién de Mineria 2T
precision infraestructura geofisica

£ A

Monitoreo
(Gestion Urbana)




PLANIFICACION DE VUELO CON RPAS

Tipo de Terreno

APP de planeacion
Traslape
Altura de vuelo

Velocidad de Vuelo

Resolucion GSD

Angulo de Inclinacion




TIPO DE TERRENO

 Conocer el tipo y forma de terreno
previo.

e |dentificar el punto de partida del
levantamiento con RPAS.

* [dentificar posibles linea de vuelo del
levantamiento.

e Definir ubicacion y cantidad de puntos
de apoyo y control terrestre




APLICACION DE PLANIFICACION

En el mercado existen un sin numero de
aplicaciones enfocadas en poder realizar la
planificacion de vuelo.

La gran mayoria son gratuitas, también
existen algunas que pueden ser
personalizables y de pago por modulos.

() proneDepioy
Pix4Dcapture

MADE ERSY

#® eMotion

sensefly

O dronelink




RASLAPE

También llamado porcentaje de
recubrimiento estereoscopico.

Es la superposicion o recubrimiento
constante entre imagenes sucesivas y
entre pasadas.

Es el factor mas importante de qué tan
bien se reconstruye una escena
tridimensional para hacer un mapa
exitoso.

PLANAS

REGULAR

DIFICIL

FRONTAL

75-80%

80-85%

85-90%

LATERAL

60-75%

75-80%

80-85%
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ALTURA DE VUELO

Es necesario que se trabajen con alturas
de vuelo dependiendo del objetivo del
trabajo.

La altura de vuelo también dependera
del sensor que estemos trabajando.

La altura de vuelo dependera de Ia
topografia del terreno

La norma peruana prohibe hacer vuelos
por encima de los 500 ft (152.4 m) de
altura




ELOCIDAD DE VUELO

Este es un aspecto importante en la
planeacion de vuelo.

Las velocidades promedios pueden
estar entre 8a 12 m/s.

Esta velocidad puede variar
dependiendo de la altura de vuelo.

De acuerdo a la aplicacion que se use
estas regula de manera automatica
recomendada una velocidad




GSD

Es el Acronimo de Ground Sampling Distance
(resolucion de fotografia), es la distancia de
muestreo del terreno (GSD) es la distancia
entre dos centros de pixeles consecutivos
medidos en el terreno.

Cuanto mayor sea el valor de la imagen GSD, S,

menor sera la resolucion espacial de la imagen 9
y los detalles menos visibles. EI GSD est3 B w1 et meter
relacionado con la altura del vuelo: cuanto mW | image width in pixels
mayor sea la altitud del vuelo, mayor serd el B O it oels
va IO r GS D F focal length in millimeters

) P4 ) SW sensor width in millimeters

Sc’
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ANGULO DE INCLINACION

Para trabajos de fotogrametria es
necesario que la camara tenga una
ligera inclinacion entre 75 a 80°.

Esta inclinacion dependera del tipo
de proyecto.

Esta inclinacion es recomendada
sobre todo para trabajos en los
cuales se requieran productos 3d o
el terreno sea muy accidentado




PROCESAMIENTO DE DATOS

£h OpenDroneMap

* Para el procesamiento de datos existen diversos
softwares especializados en fotogrametria. ‘ I

* Existen los libres y licenciados cada uno con Agisoft
caracteristicas propias Y prestaciones Metéshépe
particulares.

&

SUMMIT EVOLUTION
} £
F \

DroneZ2Map DroneDeploy Pix4Dmapper

Digital Photogrammetric
Workstation



PRODUCTOS RPAS
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RESULTADOS DE UN VUELO RPAS (ejercicio)

y




USOS DE LOS RPAS EN EL MUNDO

Drones Market: Revenue (%), By Application, Global, 2020

Source: Mordor Intelligence

' Construction

@ Agriculture

@ Law Enforcement
@ Other Applications
@ Entertainment

@ Energy

Se espera que el
numero de drones
vendidos entre 2021-
2025 se dupligue

El mayor crecimiento
en Asia, India vy
algunos paises de
Latinoameérica.




EL FUTURO DE LOS RPAS

SEGURIDAD
INSPECCION DE
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CONCLUSIONES

 El uso de los RPAS contribuye notablemente a la gestion y monitoreo del
territorio, permitiendo contar con informacion detallada de muy buena
calidad para contribuir a una optima toma de decisiones.

* El uso de RPAS en la evaluacion de riesgos permite acceder a zonas de dificil
acceso pudiendo tener una caracterizacion del territorio que contribuye a la
gestion preventiva prospectiva y correctiva

 Permite tener un mejor analisis de los entornos urbanos permitiendo
caracterizar el nivel de vulnerabilidad fisica de diversos centros poblados.

 Los RPAS en la actualidad permiten tener buenos resultados en menores
tiempos, menores costos, menor personal en campo y menores riesgos en el
levantamiento de informacion
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