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Como vimos para la evaluacién de la calidad
posicional de un conjunto de datos geograficos
es muy frecuente realizarla a partir de
METODOLOGIAS DE CONTROL POSICIONAL
POR PUNTOS.

Entre estas se encuentran las medidas D.29 a
D.56 delanormalSO 19157 y los estandares
NMAS, ASLSM o NSSDA.

Control posicional

Para realizar las evaluaciones es necesario
recurrir a fuentes de mayor exactitud. No
siempre es necesario relevar datos en campo.




El National Standard for Spatial Data Accuracy de
|a Federal Geographic Data Committee es de uso
obligatorio en las agencias federales de Estados
Unidos y uno de los mas reconocidos en el mundo.

El estandar no acepta o rechaza un producto sino
gue simplemente declara la calidad posicional
absoluta de un conjunto de datos.



El estandar se basa en el Error Medio Cuadratico
gue se calcula considerando las diferencias entre
las coordenadas del punto a evaluar y el punto
asumido como verdadero.

La componente Z se maneja de forma
independiente a las coordenadas X e'Y.

El estandar diferencia en el caso de las Z entre
territorios sin vegetacion y con vegetacion. En el
caso de territorios con vegetacion la normalidad
en los errores es muy dificil de cumplir por lo que
se recurre a los percentiles.




Requiere algunas consideraciones especiales:

- Distribucién adecuada de los puntos de control.
- Control enlos errores calculados

Deteccion y eliminacion de valores atipicos.
No presencia de sistematismos.
Normalidad de los errores en cada
componente.

Independencia entre los errores de la
componente XeYY.

Aleatoriedad de los errores en cada
componente.



Tamano muestral

Se pueden utilizar los procedimientos vistos para
determinar el tamano muestral para hacer el
control posicional.

TaBLE C.1 REcoMMENDED NUMBER OF CHECKPOINTS BASED ON AREA

Horizontal Accuracy Testing of
Orthoimagery and Planimetrics Vertical and Horizontal Accuracy Testing of Elevation Data sets
Project Area Total Number of Static 2D/3D Checkpoints Number of Static 3D Number of Static 3D Total Number of Static
(Square Kilometers) (clearly-defined points) Checkpoints in NVA® Checkpoints in VVA 3D Checkpoints
<500 20 20 5 25
501-750 25 20 10 30
751-1000 30 25 15 40
1001-1250 35 30 20 50
1251-1500 40 35 25 60
1501-1750 45 40 30 70
1751-2000 50 45 35 80
2001-2250 55 50 40 90
2251-2500 60 55 45 100

°Although vertical check points are normally not well defined, where feasible, the horizontal accuracy of lidar data sets should be tested by surveying approximately
half of all NVA check points at the ends of paint stripes or other point features that are visible and can be measured on lidar intensity returns.




Ariza et al. Estudiaron el tema de tamano muestral
con la perspectiva del usuario y del productor.
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El problema que se presenta al controlar un MDE
es que los puntos no estan claramente
identificados principalmente si se trata de un
raster o son puntos equiespaciados.

Esto implica que no se puede hacer coincidir
exactamente el punto relevado con el que
corresponde en el modelo o requiere de
elevacidon procedimientos de interpolacion.

Control posicional de
modelos digitales de

Siempre hay que elegir el método de interpolacion
mas elemental y que mejor se adapte a la realidad
del terreno.




Control posicional de
modelos digitales de

elevacion

La principal condiciéon es que los puntos de control
se tomen sobre superficies de terreno
consideradas planos (pendiente constante) y con
un tamano de al menos 2 veces el tamano de |la
celda del MDE.

En campo se debe:

- buscar el plano de pendiente constante. La
proyeccion horizontal de esta superficie debe ser
equivalente a un cuadrilatero de lado el doble del
paso de malla.

- Levantar cuatro puntos con una metodologia
adecuada formando un cuadrilatero de
aproximadamente el lado del paso de malla.



Control posicional de
modelos digitales de

elevacion
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Figura 7.9 Ejemplo de interpolaciéon cuarteta>MDT y MDT->Cuarteta




MEDIDAS
e EMC absoluto en altitud con interpolacion sobre el

MDE. Se obtiene de las diferencias entre las altitudes medidas
y las interpoladas del MDE.

e EMC absoluto en altitud con interpolacion sobre

puntos del terreno. Se obtiene de las diferencias entre la
altitud del MDE vy las interpoladas a partir de los puntos de

Lectura recomendada campo.

e EMCrelativo en altitud con interpolacion sobre el

MDE. Se calcula comparando desniveles entre las altitudes
derivas de campo y los desniveles obtenidos a partir de la
interpolaciéon del MDE.

e EMCrelativo en altitud con interpolacion sobre los

puntos del terreno. Se calculard comparando desniveles
obtenidos de las altitudes del MDE con desniveles obtenidos a
partir de las interpolaciones de campo.




Componente tematica

El primer punto y muy importante que hay que definir
en estos elementos es el denominado UNIVERSO DE
DISCURSO.

Esto es asi porque en el proceso de evaluacion no se
compara la cartografia con la realidad sino que debo
hacerlo frente al terreno nominal y que se puede
definir como el subconjunto de elementos del mundo
real que cumplen con las especificaciones del usuario
respecto del producto.



Tabla 7.15 Proceso de abstraccion: desde el mundo real al terreno nominal

Mundo real Es la realidad en toda su complejidad. Es el conjunto de elementos,
U caracteristicas, relaciones y hechos que pueden ser o no conocidos por el ser
humano.

Mundo conceptual o El discurso humano no tiene lugar al nivel del mundo real, puesto que
universo abstracto | mediante nuestro lenguaje natural, dando nombres a las cosas, abstraemos la
U realidad. De esta manera se conforma un mundo conceptual, o universo
abstracto, como el conjunto de entidades percibidas de la realidad que sirve
como marco de referencia para la obtencién de un conjunto de datos.

Mundo Geompacial El universo abstracto no es suficientemente adecuado para su plasmacion en

Componente temétic a U BDG. El modelo geoespacial, con sus restricciones y peculiaridades,

establece una nueva simplificacion o abstraccion que facilita el tratamiento de
la informacién, conformandose asi en mundo geoespacial

Universo de discurso | Vision del mundo real, o hipotético, que incluye todo lo que es de interés para

U una aplicacién geoespacial concreta. Esta vision estd condicionada por el
proceso de abstraccion que genera el mundo conceptual y por las restricciones
que impone el modelo geoespacial y por los requisitos de la aplicacion
concreta (especificaciones de producto).

Terreno nominal Concepcion del mundo real derivada de las especificaciones de un conjunto
de datos geogrificos; por tanto es la plasmacion del universo de discurso
como seleccion de elementos del mundo real. El terreno nominal constituye el
conjunto ideal de datos geogrificos, con el que se compara el conjunto real, la
BDG, para evaluar su calidad. En ocasiones puede venir definido por otro
producto cartogrifico, siendo recomendable que su calidad esté contrastada.




Universo de discurso 1 Universo de discurso 2

Componente tematica

Terreno nominal 1

Figura 7.21 Ejemplo de dos universos de discurso que dan lugar a terrenos nominales diferentes



Componente tematica

Figura 7.22 Visién del mundo real del universo de discurso 1 (izquierda) y del universo de discurso 2 (derecha)




La Matriz de error en la clasificacion (medida D.65 de
lanorma ISO 19157) y sus indices (ver tabla D.67)
asociados son los principales elementos para evaluar
la correccioén en la clasificacion.

Los elementos de la matriz corresponden a los
elementos de la clase X clasificados como Y para cada
una de las posibles combinaciones definidas por el
numero de clases. La verdad terreno esta en las
columnasy el conjunto de datos en las filas.

Componente tematica

- Las clases deben ser independientes, mutuamente
excluyentes, exhaustivas y en numero suficiente.

- Deben usarse métodos de muestreo que no
introduzcan correlacion.

- Conviene usar estratificacion.
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|_ Tabla D.65 — Matriz de error de la clasificacion o0 co® | 5 d e
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Linea Componente Descripcion
F " St 0s
1 Nombre matriz de error de la clasificaton
v o i o nY
p 2 Alias matriz de conf{lj@h 2N I d
3 [Nombre del clemento correccigo ¥e la clasificacion
C 4 [Medida basica e
5 Defniciin e\ o matriz que indica el nimero de items de la clase (i) clasificados como clase
e ()
S
o0 » la matnz de error de la clasificacion (MCM, misclassification matrix) es una
c\)\‘\e matriz cuadrada de » columnas y n filas. » indica el niimero de clases
5 &S | consideradas
sy

6 Descripcion ol MCM (i,j) = [n° de items de la clase (i)'clas'iﬁea‘dos como clase (j)]

los elementos de la diagonal de la matriz de error de clasificacion contiene

M) e o
Componente tematlca - [los items clasificados correctamente, y los elementos fuera de la diagonal

. oontlenen el nimero de errores de la clasnﬁcacnon

- | nombre n
7 Parametro | definicién: niimero de clases consideradas
R | tipo de valor* entero :
8 Tipo de valor ~ |entero . T .
. Estructura del valor matriz (n x n) 4 SReEn
10 | Fuente de referencia - i e e ‘ "
Ejemplo S Clase del conjunto de datos
s A B C Recuento
i ; e : -
Clase :
s verdadera B : : - 8 - s W1
C 1 1 3 5a0n°
, Recuento 9 5 6 i\ %50
12 |Identificador 62 : . and -




Componente tematica

Tabla 7.20 Ejemplo de matriz de confusién

Unidad
Cartogrifica

Clase (Verdad) Terreno
2

-1

\

Total

X1
X21

X2
X22

X1
X2 -1

XeaLv-1

Xy
X2y

np.
n 24

Nyt

Tabla 7.21 Notacion seguida

nimero de casos (celdas-pixeles)

nimero de clases

nimero de clases “verdad terreno” ( V= M)
nimero de clases “unidades cartograficas” (C= M)
filas, unidades del mapa o producto
columnas, verdad-terreno

Clase verdad-terreno

Clase unidad cartografica

niimero de casos en C;,

total casos C;

total casos

proporcién en C;, V; (= x;/N)

proporcion C; (= n;./N)

proporcién V; (= n.y/N)




Universo de discurso ]/ Base de dalos geografica

L

Qimhnlnnia . B e —
g :ﬂ z m'm' - :m : Simbologla
= c' . ' e A casa C. particular ~———— A
@ nausina " @ Pouo —— C.local ™l A temporal
@ Industria =——— C.nacional
S, 0 La letra dentro del simbolo de la casa se corresponde con el mimero de ocupantes.
Componente tematica i oo o eniols b s 6 S 6 plastis. B o
El digito dentro del simbolo de pozo es la profundidad media, en metros.
El nombre de la carretera aparece junto a ella.
Tabla 7.18 Matriz de confusién entre objetos de la BDG (Figura 7.24) frente al universo de discurso (Figura 7.23)
carretera carretera carretera arroyo arroyo
casa pozo industria nacional local particular permal){ente tempc))'ral comision
casa 21 0 1 0 0 0 0 0 0
pozo 0 9 0 0 0 0 0 0 1
industria 1 0 2 0 0 0 0 0 1
carretera
Skt 0 0 0 2 1 0 0 0 0
carretera
Tocal 0 0 0 0 2 1 0 0 0
carretera
ot 0 0 0 0 0 2 0 0 0
arroyo
. 0 0 0 0 0 0 1 0 0
arroyo
fiitioocal 0 0 0 0 0 0 1 3 0
omision 0 1 0 0 0 0 0 1 -




