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+ Tomadeimagenes « Georreferenciacion « Fusién de datos

« Ortofotos « Extraccién de caracteristicas
* Mosaicos « Interpretacién automaética
* Nubes de puntos
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+ Combinatodo tipo de datos geoespaciales para realizar
diversos analisis y comparaciones:

+ Imagenes aéreas, de satélite, radar, etc.

* Nubes de puntos
* Informacién vectorial

« Datos provenientes de un SIG en formato matricial o vectorial
» Analisis de datos geoespaciales basado en objetos.

* Aplicaciones:
«  Cartografia
« Clasificacién de vegetacion
» Filtrado de nubes de punto (correlaciéon o LIDAR)
+ Deteccion de cambios de usos del suelo
* Andlisis de cultivos
+ Contaje de arboles
- Etc.

Limitaciones del analisis de imagenes basada
en pixeles individuales:

* Laprincipal informacién de un pixel es
espectral.

* Pero...

...un pixel azul en un rio puede tener
la misma informacidn espectral que
otro en un lago

...0 un pixel en un coche puede ser
igual que un pixel en un aviéon

* Es decir, que lainformacién de pixeles
individuales NO es suficiente para
describir objetos
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Analisis de imagenes basada en objeto y
su contexto:

+ Composicion de pixeles:

» Cientos de pixeles gris pueden ser
parte de una carretera, un camino o una
casa

* Reconocimiento de un objeto por
su forma:

* Unacarretera es mas alargada que un
edificio

* Andlisis de larelacion de contexto
entre clases:
» Un edificio tiene elevacién y por eso, a
diferencia de una carretera o un

camino, esta rodeado de una zona de
sombra

OBIA — Object Based Image Analisis 5

Tal como la percepcién visual humana, eCognition:

» Agrupa pixeles segln un objeto que tenga
significado

» Trabaja en distintas escalas en simultaneo

« Utilizalainformacion espectral, formay
contexto
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Analisis dinamico de imagen

* El andlisis de imagen en eCognition es controlado por un
“Rule Set” (estrategia)

* El “Rule Set” contiene todos los procesos necesarios para al
final obtener la exportacion de los objetos de interés

« Larutina de andlisis de imagenes, siempre es una mezcla de,
por un lado, pasos de segmentacion y clasificacion, y por
otro, secuencias de limpieza y reformateo.

image data,
LIDAR, vector

» Bésicamente, cada paso de
un “Rule Set” esta definido en
Cognition Network Language ,
los cuales también se llaman v g ctgess
procesos g v g
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* Alos procesos que forman

unarutina de analisis de b e SO PN (S L o
imagen se llama “Rule Set” R

Cognition Network Language

es un lenguaje de
programacion que permite
traducir el proceso humano
de reconocimiento, para una
serie de reglas = “Rule Set”
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Definicion de los parametros de - o reae

un proceso: et bt oo

Cwn sk hudentn d Smn
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o
1 - Que algoritmo vamos aplicar L

2 - En que objetos

3 - Con que opciones
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Las categorias de algoritmos B et i
mA&s comunes son: :
+ Segmentacion

Y ]

» Clasificacién Béasicay
Avanzada

+ Reformateo de objetos
Basico y Avanzado

¢ Reformateo Basado en
Pixeles

» Exportacién
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Input Dats Analynis
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eCognition nos ofrece 3 diferentes productos:

( ) Es el ambiente de desarrollo de
eCognition Developer | = estrategias para el anélisis de

\ J imagenes basada en objetos

( ) Proporciona una interface amigable a
eCognition Architect | mmmmp |as estrategias definidas, para uso por

\ J usuarios sin mucho conocimientos

técnicos de eCognition

Es un ambiente optimizado de
m—) proceso distribuido para ejecutar en

bateria las estrategias de analisis

definidas en eCognition Developer

eCognition Server

113

Permite:
» Desarrollo de estrategias (rule sets)

* Desarrollo de aplicaciones

e« Combinar, modificar e calibrar
estrategias
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¢ Procesar datos 2 L TNV
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» Ejecutar y monitorear analisis

* Revisar y editar los resultados
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Permite:

¢« Combinar, modificar e calibrar
aplicaciones

¢ Procesar datos

» Ejecutar y monitorear analisis

* Revisar y editar los resultados
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Permite: e

* Procesar datos en bateria
———

* Sacar beneficio de una arquitectura |*._ " "]

de computacion e ——
* Reducir drasticamente el tiempo de
proceso al paralelizar los procesos

en diferentes nlcleos
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Clasificacién de nubes de puntos utilizando imagenes IRG a
partir de clasificacion previa

DATOS DE ENTRADA: ORTOFOTO + NUBE DE PUNTOS LAS

120
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Clasificacién de nubes de puntos utilizando imagenes IRG a
partir de clasificacion previa

RESULTADO: MEJORA EN LA CLASIFICACION

Ubicacién de paneles solares

DATOS DE ENTRADA: ORTOFOTO + LIDAR + VECTORES
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Ubicacion de paneles solares

RESULTADO
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Usos del Suelo

DATOS DE ENTRADA: ORTOFOTO IRG
+ LIDAR

RESULTADO: 10 clases diferentes

gtb
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Ejemplo IV
iberica

Suelo permeable e impermeable

DATOS DE ENTRADA: ORTOFOTO IRG +
ORTOFOTO RGB + LIDAR + CATASTRO

RESULTADO: Extraccién de tejados

bésicos + zonas
permeables/impremeables
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Ejemplo V gibég

Recuento de paneles publicitarios
DATOS DE ENTRADA: Lidar Terrestre

RESULTADO: Posicion de los
paneles, nimero de paneles,
clasificacion de la nube de puntos
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Ejemplo VI

Deteccidn de lineas eléctricas y postes
DATOS DE ENTRADA: Lidar Terrestre

RESULTADO: Lineas eléctricas y
postes

Ejemplo VI

Recuento de Arboles
DATOS DE ENTRADA: Ortofoto RGB

RESULTADO: NUumero de arboles "
atributos por cada arbol
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Ejemplo VI

Vegetacion en lineas eléctricas

DATOS DE ENTRADA: LIDAR + Vectores con la linea eléctrica +
Vectores con edificios + Buffer en linea eléctrica

RESULTADO: Vegetacién en
diferentes clases segun altura
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