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Temas selectos de geocomputacion y percepciéon remota
CIiCLO CLAVE DE LA ASIGNATURA
Segundo semestre (optativa)

OBJETIVO(S) GENERAL(ES) DE LA ASIGNATURA

En este curso el alumno adquirira los conocimientos y las técnicas necesarias para el desarrollo de
aplicaciones computacionales enfocadas al manejo y generaciéon de productos geoespaciales a partir de
datos masivos provenientes de i) sensores activos/pasivos, ii) drones vy iii) estaciones hidrometeoroldgicas.

TEMAS Y SUBTEMAS

1. Tecnologia drone en geociencias

1.1 Drones: multirotores y de ala fija

1.2 Configuracioén de sensores

1.3 Disefio de trayectorias y consideraciones de vuelo seguro
1.4 Configuracion de puntos de control en tierra

1.5 Proceso de rectificacion y eliminacion de distorsiones

1.6 Principios de estereoscopia

1.7 Procesamiento/adecuacion de datos adquiridos

1.8 Generacion y manipulacién de nubes de puntos de alta densidad
1.9 Desarrollo de algoritmos de clasificacion y segmentacién
1.10 Renderizacion de ambientes virtuales de alta resolucion
1.11 Simulacion de eventos

2. Tratamiento de bases digitales de datos

2.1 Bases digitales

2.2 Exploracion y depuracion

2.3 Técnicas de homogenizacion de los datos

2.3 Pruebas de calidad y validacién

2.4 Técnicas de interpolacion espacial/temporal

2.5 Principios basicos de aprendizaje automético, “Machine Learning”
2.6 Andlisis de patrones

2.7 Generacién de mapas

3. IA aplicada a geociencias

3.1 Basicos de la inteligencia artificial

3.2 Métodos automaticos de aprendizaje maquina

3.3 Las redes Neuronales y su estructura

ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE

Exposicion oral interactiva. Asignacion de tareas obligatorias en la que el estudiante pondra a prueba los
conocimientos adquiridos durante la clase. Se promovera la reflexion y el andlisis de problemas comunes en
las ciencias de la tierra. Se efectuaran trabajos de investigacion que incluira la busqueda de informacion en
libros, revistas cientificas e internet que seran discutidos en clase.

CRITERIOS Y PROCEDIMIENTOS DE EVALUACION Y ACREDITACION

Examen parcial 1 Tema 1 (tedrico/practico)
Examen parcial 2 Tema 2 (tedrico/practico)
Examen parcial 3 Tema 3 (tedrico/practico)




La calificacion final estara integrada de la siguiente manera:
Calificacion Total = (Parcial 1 + Parcial 2 + Parcial 3+ Tareas y trabajos de Investigacion)/4
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