
 

 

 

 

 

 

 

NOMBRE DE LA ASIGNATURA O UNIDAD DE APRENDIZAJE.  
Temas selectos de geocomputación y percepción remota 

 

 

CICLO   CLAVE DE LA ASIGNATURA  
Segundo semestre (optativa)   

 

OBJETIVO(S) GENERAL(ES) DE LA ASIGNATURA   
En este curso el alumno adquirirá los conocimientos y las técnicas necesarias para el desarrollo de 
aplicaciones computacionales enfocadas al manejo y generación de productos geoespaciales a partir de 
datos masivos provenientes de i) sensores activos/pasivos, ii) drones y iii) estaciones hidrometeorológicas. 
 
TEMAS Y SUBTEMAS  
1. Tecnología drone en geociencias 
1.1 Drones: multirotores y de ala fija 
1.2 Configuración de sensores 
1.3 Diseño de trayectorias y consideraciones de vuelo seguro 
1.4 Configuración de puntos de control en tierra 
1.5 Proceso de rectificación y eliminación de distorsiones 
1.6 Principios de estereoscopía 
1.7 Procesamiento/adecuación de datos adquiridos 
1.8 Generación y manipulación de nubes de puntos de alta densidad 
1.9 Desarrollo de algoritmos de clasificación y segmentación 
1.10 Renderización de ambientes virtuales de alta resolución 
1.11 Simulación de eventos 
2. Tratamiento de bases digitales de datos 
2.1 Bases digitales 
2.2 Exploración y depuración 
2.3 Técnicas de homogenización de los datos 
2.3 Pruebas de calidad y validación 
2.4 Técnicas de interpolación espacial/temporal 
2.5 Principios básicos de aprendizaje automático, “Machine Learning” 
2.6 Análisis de patrones 
2.7 Generación de mapas 
3. IA aplicada a geociencias 
3.1 Básicos de la inteligencia artificial 
3.2 Métodos automáticos de aprendizaje maquina 
3.3 Las redes Neuronales y su estructura 
 
ACTIVIDADES DE APRENDIZAJE  
Exposición oral interactiva. Asignación de tareas obligatorias en la que el estudiante pondrá a prueba los 
conocimientos adquiridos durante la clase. Se promoverá la reflexión y el análisis de problemas comunes en 
las ciencias de la tierra. Se efectuaran trabajos de investigación que incluirá la búsqueda de información en 
libros, revistas científicas e internet que serán discutidos en clase. 
 
CRITERIOS Y PROCEDIMIENTOS DE EVALUACION Y ACREDITACION  
Examen parcial 1   Tema 1   (teórico/práctico) 
Examen parcial 2   Tema 2   (teórico/práctico) 
Examen parcial 3   Tema 3   (teórico/práctico) 
 



La calificación final estará integrada de la siguiente manera: 
Calificación Total = (Parcial 1 + Parcial 2 + Parcial 3+ Tareas y trabajos de Investigación)/4  
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