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ﬁ Caracteristicas imagenes y tratamiento

8.1. Parametros de calidad y evaluacion:
 Erroresgeométricos:

- Exactitud entre la posicion de un pixel enlaimageny su posicion real.
- Se evalua mediante puntos de control
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e Erroresradiométricos:

- Precision radiométrica: correspondencia entre latemperatura de brillo
(o radiancia) mediday larea
- Sensibilidad radiométrica: variacion minima de la temperatura de brillo
(o radiancia) que se puede detectar. Depende de |la sensibilidad del detector,
del nimero de bits etc. Se evalla en escenas uniformes conocidas.
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8.2. Distorsiones Geométricas y su Correccion

Fuentes:

1) Distorsiones geométricas ligadas al sensor :
» Aerotransportados: roll, pitch, yaw, distorsion v/h, distorsion tangente
» Satélite: variacion del angulo de incidencia del sensor respecto al nadir,

2) DistorsionesligadasalaTierra:
- distorsion debida ala curvaturay rotacion delaTierra
- distorsiones debida a efectos del relieve (aerotransportados y satélite)

Hay que corregirlas para poder superponer imagenesy mapasy para
hacer mosai cos de imagenes.
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Distorsiones geometricas ligadas al sensor

Idealized

Caracteristicas imagenes y tratamiento
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Distorsion de roll ;
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Distorsidon tangente:

GIFOVg = IFOV-H
GIFOVg = H[tan(8 + TFOV)- tan(e - 1FPV)]
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Distorsidon tangente:
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Distorsion v/h;
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Distorsion debida a efectos del relieve : la separacion de dos puntos
en la imagen depende del angulo en que ésta ha sido obtenida.
Aplicacion a la obtencion de DEMs mediante estereofotografia

LF

Figure 212 X axis displacement {parallax) nosterco pait imapes 1s o Tunetion of abject heighl.
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Correccion de las distorsiones geoméetricas:

En sensores aerotransportados:
» Conocer posicion, orientacion y velocidad de la plataforma: DGPS-INS

En sensores embarcados en satélite:

 Plataformas muy estables

» Conocer bien posicion y velocidad:

- Interpolacion polinbmica de la orbita entre puntos de control
- Aproximacion orbita circular: 4 coefs (i, R, F,, W)

F =F, +F, xfila
W=W, + W, xfila
- Aproximacion orbita eliptica: 6 coefs (a, e, i, W, w, T,)

(Las orbitas circular y eliptica son aprox. de la orbita real a tramos)
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Proceso de correccion de las distorsiones geométricas:

1) A partir de la oOrbita y actitud del sensor: Encontrar la funcion de

transformacion F de las coordenadas (x,y) del mapa a las coordenadas

(1)) en la imagen.

2) Remuestrear la imagen:

e Vecino mas proximo: no corrompe la precision radiometrica, OK clasific.

* Interpolacion bilineal o bicubica: corrompe la precision radiométrica,
OK interporetacion visual

3) Correccion del relieve
columna=A+Bx+Cy +DXxy +EX* + Fy*+Gz+ Hxz+lyz

fila= A+C'y+B'x+ G'z — ” « Modelo cabeceo
_I:i I a — AII+CII y + Bll X + DII Xy + EII X2 + FII y + GII Z + H n XZ + III yZ _’.C'\t)leosj?c;rgab&m
traslacion variable (airborne)

+ cambio escala

+ rotacion

+ correccion relieve
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8.3. Distorsiones Radiométricas y su Correccion

Fuentes:

1) Distorsionesradiométricas ligadas al sensor:

e Ruido

o Artefactos.  ruido periédico (franjasen laimagen debidas a osc. mecanicas...)
estructura de bandas (offsets y/o ganancias diferentes del array de

detectores)

smearing (alargamiento de laimagen de una fuente puntual brillante
debido ala descarga parcial del CCD)

2) Erroresintroducidos por la atmosfer a:

e radiacion atmosf érica ascendente

« radiacion atmosférica descendente reflejada sobre € suelo
« dispersion de laradiacion de otras fuentes

o atenuacion de laradiacion espontaneade la Tierra
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Correccion de las distorsiones radiometricas:
1) Distorsiones ligadas al sensor:
Ruido: - Promediado de pixeles adyacentes (LPF)=> pérdida res. espacial
- Promediado de N imagenes consecutivas. Mejora como
1IN
Artefactos:
- Ajuste de offsets y/o ganancias mediante ecualizacion peridodica
de histogramas de las imagenes
- Si falla un detector se suele reemplazar la linea por una contigua
o por el promedio de las adyacentes
2) Distorsiones ligadas a la atmosfera:
Calibracion con medidas ground-truth: superficies de control > 3 GIFOV
Calibracion con la propia escena: midiendo a diferentes alturas (=>L a h),
con diferentes angulos (=> L(g)), o con informacion de diferentes bandas espectr.
Calibracion con modelos de propagacion atmosférica:
ojo calidad e inputs del modelo

Calibracion relativa: NDVI = IR- VIS P| = Ta~ Trma =0.24+0.05 M4/ 0. 5em]

IR+VIS (Tv1.4 + Th1.4 )/ 2
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8.4. Tratamiento mono-, multi-espectral y clasificacidon
Clasificacion:
1) No supervisada: - busqueda automética de N grupos de pixeles con
firmas espectrales ssmilares
- N = Input usuario
- Tentativamente al principio, después clas. supervisada

2) Supervisada: - Usuario identifica visuamente una clase. El algoritmo
asigna a esa clase |os pixeles con firma espectral similar
Limitaciones. - Robustez base datos entrenamiento
- Validez asuncion PDF Gaussiana.
- Por defecto se asume que las matrices de covarianza de las
clases son iguales.
- Evaluar larobustez del clasificador con més datos
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Criterios para la agrupacion de las clases:
 Minimadistancia ala media:

DC band 2

DClla?g DL band 1
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e Minima distancia estadistica a la media:

D hand 2

P (DC4l9 i DC band 1

P D
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 Maxima probabilidad a posteriori:

DC band 2

D band 1
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Ejemplo: Procesado de imagenes SPOT para obtencion de DEMs

CORRECIONES RADIOMETRICAS Y GEOMETRICAS

EN IMAGENES SPOT
2 SPOT IMAGE
PRE PROCESSING LEVEL 1A

Correcciones radinmotricas

SMOT IMACGE
PRE-PROCESSING LFVEL 1R

Correcciones seométricas:
-efecto panarimico

- rofacion Tierra

- curvatura Tierra
=variacion altitud orhital
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SEOT mom: SURFS AR T Mo ] mer il

SPOT IMAGE

PRE-PROCESSING LEVEL 2A/2B
Correeciones geométricas:
- rectificacion a proyeceion
cartografica estandard
- alincamicnto Norte verdadero
- precision absoluta pixel = 500 m2A
- precision abhsoluta < 20 m

siGCP 2B y delta_z< 1250 m o
delta_z <170 m fng, oblicuos 2B
ORTHO

- mejora precision mediante

uso DEMs
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Caracteristicas imagenes y tratamiento

Imagen SPOT de Toulon:
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