
Ejercicio 2: Creación e interpretación multi-temporal de las imágenes estéreo 
	Tiempo estimado: 
2.5 horas

Datos: 
Los datos se encuentran en el subdirectorio: Riskcity_exercises/exercise02/data

Objetivos: 
Este ejercicio muestra cómo se pueden generar imágenes de estéreo digital de fotografías aéreas y Modelos Digitales de Elevación. Las imágenes estéreo se pueden visualizar utilizando el método anaglifo y se sirven para interpretar el desarrollo urbano y la actividad de los deslizamientos en RickCity, para diferentes periodos (1977, 1998, 2001 y 2006).
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	Visualización estéreo en ILWIS: Un par estéreo, permite ver mapas raster, fotografías escaneadas o imágenes estéreo; utilizando un estereoscopio montada en su monitor o gafas (anaglifos) rojo-verde o rojo-azul. Un par estéreo se puede calcular

· Con la operación par estéreo Epipolar (Epipolar stereo pair) se requiere dos mapas raster como entrada, que se sobrepongan entre si, por ejemplo dos fotografías aéreas escaneada con superposición entre si, que permiten ver el área de sobreposición en estéreo;
· Con la operación par estéreo de DTM (Stereo pair from DTM) se requiere un solo mapa raster como entrada, por ejemplo una fotografía escaneada o una imagen y un modelo digital del terreno (DTM); en el par de salida estéreo, se puede ver todo el mapa la zona de la entrada encima del DTM en estéreo.
El par estéreo, se calcula automáticamente cuando se abre para desplegarlo. El par estéreo luego contiene:
· dos mapas raster remuestreados de salida,
· donde cada mapa raster utiliza una nueva georeferencia, la cual conserva las coordenadas originales.
Un par estéreo se puede ser desplegado:
· en una ventana estereoscópica, mediante la utilización de un estereoscopio, 
· en una ventana como un mapa, el cual puede ser visto claramente solo con gafas anaglifos de color rojo-azul o rojo-verde.


	
	En este ejercicio se va generar sólo una imagen estéreo con la opción "Stereopair de DTM", debido a que se cuenta con un DEM (LidarDEM) muy bueno, que incluye también los edificios y provee resultados óptimos.




Datos de entrada 
Los siguientes datos de entradada muestran una apreciación global de los datos temáticos y como estos se derivan.
	Nombre
	Tipo
	Significado

	Image data

	Airphoto_1977_original
	Raster
	Foto aérea escaneada de 1977 importada al ILWIS

	Airphoto_1977_ortho
	Raster
	Foto aérea Ortorectificada, después de una georeferenciación directa lineal y remuestreada a una georeferencia común del área. 

	Airphoto_1977
	Estereopar
	Estereo par generado de la Airphoto_1977 y el DEM de Lidar. Este puede ser desplegado usando la pantalla para estereoscopia o usando los anaglifos. 

	Airphoto_1998_ortho
	Raster
	Aéreo foto Ortorectificada de 1998 tomada justo después del desastre de deslizamiento e inundación. Generada mediante una georeferenciación linear directa y remuestreada a una referencia común del área. 

	Airphoto_1998
	Estereopar
	Estereo par generada de la Airphoto_1998 y del DEM Lidar. Este puede ser desplegado usando la pantalla para estereoscopia o usando los anaglifos.

	Image_2001_ortho
	Imagen  Raster
	Imagen a color de alta resolución derivada de una imagen IKONOS. La imagen fue ortorectificada y remuestreada a 1 metro. La imagen a color original fue convertida a blanco, a fin de poderla ver mediante el uso de los anaglifos. 

	Image_2006_Original
	Imagen  Raster
	Imagen de alta resolución obtenida de Google Earth, la cual puede ser georeferenciada y remuestreada, a fin de utilizarla para la interpretación de la imagen estéreo. 

	Datos de altitud

	LidarDEM
	Mapa Raster
	Se trata de un Modelo Digital de Superficie que se ha derivado de un vuelo de exploración láser. Los datos originales han sido los puntos interpolados en un mapa raster de 1 m.

	Landslide data

	Landslide_boundaries
	Segmentos
	Deslizamientos en el área de estudio, interpretados a partir de las imágenes disponibles.

	Landslide_ID
	Mapa de puntos
	Puntos en cada uno de los deslizamientos de tierra interpretarse atributo asociado con el cuadro

	Landslide_ID
	Tabla
	Tabla de atributos con información de los deslizamientos en la zona.

	Otros datos

	Building_map_1997
	Segmentos
	Límites de los edificios de la zona. Puede utilizarse para evaluar la calidad de las ortoimágenes.


Georeferenciación de una imagen y desarrollo de una orto imagen
	
[image: image3]
[image: image4]
[image: image5.png]Descipton

1

" GeoRef Tiepoirts

& GeoRef Direct Linear
 GeoRef Otho Phota
" GeoRef Paralel Projective.

DTM  [ERidaDEM B

I™ SubPiel Precision





	Nota: Si no está interesado en aprender cómo generar un ortoimagen, simplemente omita esta parte del ejercicio y vaya se a la parte a la generación de las imágenes estéreo.

	
	Un georeferencia define la relación entre filas y columnas en un mapa raster y coordenadas XY. Por lo tanto, la posición de los píxeles en un mapa raster, esta definida por la georeferencia. Se aconseja que todos los mapas raster de la misma zona, utilicen la misma georeferencia. La georeferencia implícitamente utiliza un sistema de coordenadas que pueden contener información de la proyección. Los mapas de Polígono, segmento y punto, simplemente utilizan un sistema de coordenadas. La georeferencia es un objeto es un servicio, usualmente para varios mapas raster.

Hay cinco tipos principales de georeferencia:

· Georeferencia de esquinas: Georeferencia orientada Norte, que se utiliza durante rasterización de datos vectoriales o georeferencia orientada Norte para remuestrear los mapas;

· Georreferencia tiepoints: Georeferencia no orientada Norte que sirve para adicionar coordenadas de referencia a una imagen satelital o a una fotografia, mapa escaneado, etc., sin usar un modelo digital del terreno (DTM).

· Georeferencia lineal directa: Sirve para adicionar coordenadas a una fotografía escaneada, mediante el uso de un modelo digital del terreno (DTM).

· Georeferencia ortofoto: Sirve para adicionar coordenadas a  una fotografía aérea escaneada, mediante el uso de un modelo digital del terreno (DTM) y los parámetros de la cámara.

· Georeferencia 3D: Sirve para crear una vista tridimensional de los mapas.

Normalmente, el uso de Ortoimágenes es lo mejor para la generación de imágenes estéreo. Una ortofoto es una fotografía escaneada fotogramétricamente rectificada (mapa raster, orientada al Norte con píxeles cuadrados) con las correcciones de inclinación y desplazamiento. Una ortofoto se obtiene mediante un resampleo de una fotografía que tiene una ortofoto georeferencia de esquinas. 
Con el fin de generar una específica información de la cámara para una ortoimagen, es necesario un vuelo de fotos aereas. Lamentablemente esta información no está disponible en nuestro caso. Por lo tanto vamos a usar la otra opción, la georeferenciación  lineal directa.


	
	· Abra la imagen Airphoto_1977_original.

· Selecione File/Create/Georeference. Selecione Georeference Direct Linear. Selecione: DTM: LidarDEM. Georeference name: Airphoto_1977. 

· Se despliega la ventana de georeferencia. Tambien se abre el mapa Image_2001_ortho, y organizar las ventanas de una manera similar como se indica en la figura que aparece en la página siguiente. 

· Encontrar un punto similar en las dos imágenes. Acercar lo suficientemente grande para seleccionar el punto en la imagen de la derecha; a continuación, seleccionar el mismo punto en la imagen a la izquierda. Posteriormente, haga clic en el botón Z de la ventana de Addison de tiepoint. Haga clic en OK

· Repita este mismo procedimiento minimamente para 10 tiepoints. Verificar que el signa sea aceptable (Idealmente debe ser menor a 1). 



	
	

	
	Distribución de los Tiepoints: Es importante distribuir por igual los puntos sobre la imagen, no dejar zonas vacías y ligar puntos en las zonas cerca de la esquina de la imagen. Usted puede ver en la siguiente imagen para tener una idea de cómo distribuir los Tiepoints. En este ejercicio vamos a utilizar sólo 10 puntos de amarre, pero debería ser un buen hábito de utilizar cerca de 20 puntos.
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	Después de generar un georeferencia lineal directa con la suficiente precisión, se puede proceder a remuestrear la airphoto de 1977 con la georeferencia común utilizada para todos los datos. Esta georeferencia se llama “Somewhere”.


	
	· Seleccionar Operations/Image Processing/Resample. Selecionar Raster Map: Airphoto_1977_original. Seleccionar en el Output raster map: Airphoto_1977_rectified, Georeference name: Somewhere. Interpolation method: nearest neighbour 

· El cálculo tardara un poco. Despliegue el resultado final y sobreponga el mapa de los edificios y verifique como se ajusta uno al otro. 




Generar un estéreo par de un DEM/DTM/DSM.

	
[image: image10]

	La operación del estéreo par del DTM crea un estéreo par de un solo mapa raster y un Modelo de Elevación Digital, que puede ser del terreno (DTM) o pueden ser un modelo de superficie, que incluya objetos (DSM). En este  caso se utilizara un DSM (LidarDEM). Como mapas de entra se necesitan:
· un mapa raster que se desea desplegar sobre terreno, por ejemplo, una fotografía aérea escaneada, una imagen de satélite, o un mapa "normal" raster;
· un Modelo Digital del Terreno (DTM); es decir, un mapa raster con valores de altura. El DTM es también conocido como Modelo Digital de Elevación (DEM).


	
	· Selecione Operations/Image Processing/Stereopair from DTM. Seleccione Raster Map: Airphoto_1977_ortho. Seleccione DTM: LidarDEM Output stereopaire: Photo_1977. Accept the default settings. Clic show.
· El cálculo tomara algo de tiempo. El resultado final, en primer lugar, se desplegara como una ventana doble. Cerrar esto y seleccione el estereo par Photo_1977 en el catalago, hacer clic con el botón derecho, visualization, as anaglyph. Use la opción: Red-Blue. 

· Despliegue el resultado final como Anaglyph y sobreponga el mapa de building_map_ 1997, sseleccionando Layers/Add Layer y verifique si se ajusta correctamente.

	
[image: image11]
	

	
	· Repita el mismo procedimiento para los otros 3 periodos: 1998, 2001 y 2006. Despliegue las dos imágenes anaglifos del misma área una a lado de la otra (ver abajo), para que puedan ser óptimamente comparadas.  

	
	Despues de haber optenido los 4 estereo pares para RiskCity: Photo_1977, Photo_1998, Image_2001 y Image_2006; se pueden utilizar para interpretar las imágenes.
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Generar un estéreo par de una imagen LIDAR

	
	También es posible crear un estereo par de una imagen utilizando solamente LIDAR como DEM. Como imagen vamos a utilizar el Hillshade del LIDAR, posteriormente se convertira en una imagen y a partir de ello, se creara un estereo. Este procedimiento generará imágenes estereo pares, las que se utilizaran para interpretar fácilmente la morfología de la zona.



	
	· En el menú operations / image processing / filter y seleccione el mapa de entrada LidarDEM, tipo de filtro linear y el monbre del filtro  Shadow. Nombre el mapa de salida Hillshade_lidar. 

· Para desplegar el mapa Hillshade_lidar, usar una representación gray.
· Esjoja la function de Stretch, y asigne valores que usted crea que son los que major despliegan las formas de un objeto (Puede utilizar entre -20 y 20). 


	
	De todos modos, esta función de Strech, es sólo de la visualización y por tanto, es solo temporal. Esto significa que si cerramos el mapa y abrimos nuevamente, se va a perder la aplicación de Strech que se realizo anteriormente.  Para tener una imagen con la función aplicada, se necesita aplicar la función de Strech permanentemente.


	
	· En el menú operations / image processing / stretch. Seleccione el mapa Raster Hillshade_lidar, la function de linear stretch, y seleccione stretch entre -20 to 20, escoja dominio image, y nombre el mapa de salida como: stretch_hillshade_lidar.
· Despliegue el mapa resultante.

· Ahora, se puede crear el estereo par. Del menu Operations/ Image processing/ Stereo Pair from DTM. Seleccione el mapa raster stretch_hillshade_lidar, el lidarDEM como DTM y nombre el mapa de salida como: Lidar_stereopair.

· Despliegue los resultados y trate de reconocerlos.




Comparando el set de datos de los diferentes datos
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	Con ILWIS, es posible comparar Ortoimágenes, desplegadas en la misma ventana, solo haga clic en el botón de visualización y desactive la imagen que desee. Realice este procedimiento para las tres imágenes: Airphoto1977_ortho, Airphoto_1998_ortho (tomadas justo después del desastre) y Image_2001_ortho.



	
	· Despliegu la imagen Airphoto_1977_ortho. Haga un stretch entre 22 y 170.

· En el menu selecione layer, Add Layers y seleccione la imagen Airphoto_1998_ortho. Haga un stretch entre 19 y 170.

· En el menu selecione layer, Add Layers y seleccione la imagen Image_2001_ortho. Haga un stretch entre 25 y 245.

· Deseleccione en la parte izquierda de la ventana, el cuadro (ver figura) para ver las ultimas dos imágenes. Now you only see Airphoto_1977_ortho. Encendiendo y apagando el cuadro de    Airphoto_1998_ortho se puede comparar la misma área en las dos imágenes.
· Realize lo mismo para Image_2001_ortho, para hacer una comparación optima de los datos. 

· También se puede adicionar el  mapa de segmentos Building_map_1997 y el de Landslide_boundary


	
	n cambios entre las tres imágenes:


	
	
	1977 a 1998
	1998 a 2001

	
	Principales diferencias en las zonas urbanas
	
	

	
	Principales diferencias en la morfología
	
	


Mapeo desde un estereo par digital
	
	Los estéreo pares generados anteriormente, se pueden utilizar para interpretar el crecimiento y desarrollo urbano y por otra parte para interpretar los deslizamientos. Nos centraremos solamente en las fotos de 1977 y 1998. La imagen de 1977 ofrece el mejor panorama de la situación antes de los derrumbes y debido a que la densidad de las edificaciones no era tan alta, permite mapear de mejor manera los deslizamientos antiguos del área. La foto de 1998, fue tomada justamente después de desastre y es la que muestra de mejor manera los resultados para una interpretación óptima de los deslizamientos.


	
[image: image14]
	· Abrir el estereo par Airphoto_1977 como anaglifo con Red-Blue colour. Use los anaglifos.  

· Sobreponga el mapa de segmentos: Landslide_boundary. Compare los deslizamientos que puede ver en la imagen con aquellos que fueron interpretados en el mapa de deslizamientos. 
· Tambien despliegue el mapa de puntos Landslide_ID, selecione single symbol y despliegue los puntos en color amarillo. Cada punto está relacionado con un componente de los deslizamientos (pendientes escarpadas o bloques de masa).
· Al hacer doble clic sobre un punto, la información de atributos de los deslizamientos se despliega. Ahora puede verificar la información sobre la actividad y se puede ajustar cuando sea necesario.
· Abrir el estereo par Airphoto_1998. Compare, ahora los deslizamientos y las inundaciones para ambos periodos y ajuste la información de los atributos. 
· Discuta la interpretación con su compañero y marque los deslizamientos en los cuales no están de acuerdo con la clasificación.



Opcional: Descarga de una imagen de alta resolución de Google Earth
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	Nota: si usted no está interesado en aprender cómo descargar una imagen de Google Earth, o si no hay conexión a Internet, simplemente puede omitir esta parte del ejercicio y vaya a la parte de generación de las imágenes estéreo.

	
	La evaluación de la amenaza y el riesgo debe basarse en la interpretación multi-temporal de imágenes y trabajos de campo extensos. Es importante tratar de obtener la mayor cantidad de imágenes de distintas fechas. Las imágenes antiguas son muy útiles, ya que representan la situación que ya no puede ser verificada en situ. También la interpretación de las imágenes antiguas permite identificar mucho mejor las características del terreno, como los deslizamientos antiguos en áreas ya urbanizadas, debido a que no existía una expansión urbana. También, las recientes imágenes son muy importantes, por que sirven de base para el trabajo de campo y la recopilación de los datos. Una importante fuente de información puede ser Google Earth, que contiene imágenes de alta resolución de muchas partes del mundo, incluida la zona RiskCity (Tegucigalpa).


	
	· Abra Google Earth

· Si no tiene instalado y le gustaría probar la versión de prueba de Google Earth Pro, que permite descargar imágenes de alta resolución. Vaya a:
http://earth.google.com/intl/en/product_comparison.html
· Navegue hasta Tegucigalpa/ Honduras.
· Ampliar de forma en que la pantalla cubra la misma área, como la que se usa para los ejercicios. Asegúrese de excluir la opción de terreno (terrain) y todos los textos. 

· Antes de guardar la imagen, asegúrese que el comando de navegación este deseleccionado. Vaya a View, show Navigation, y seleccione never.

· Selecione File/Save/ Save Image (Si usted esta usando Google Earth Pro seleccione el archivo mas grande). Guarde el archive como Google_earth.jpg

· Cambie la extensión de la imagen raster Google_earth.jpg a Google_earth.TIF, o Google_earth.BMP. Para este propósito, se puede utilizar algunos programas como el “paint” por ejemplo.

· Sálgase de Goolge.Earth y abra ILWIS. Importe el archivo Google_Earth y conviértalo a un formato de ILWIS (import, map, y seleccione la extensión que se necesita)

· Usar la opcion de georeferenciación de ILWIS georeference para hacer una georeferencia de tiepoints. 

·    El procedimiento es el mismo que de el anterior ejercicio, en vez de utilizar la imagen Airphoto_1977_original, se puede usar la imagen Google_earth.



Para usuarios expertos del ILWIS: 
	
[image: image15]
	Editar el mapa de deslizamientos y actualizar.

· Puede mejorar el registro de los deslizamientos editando el mapa de segmentos Landslide_boundary, y también cambiando las etiquetas del mapa de puntos de Landslide_ID.
· Para editar los segmentos, verifique el archivo de ayuda de ILWIS  tener una idea de los errores mas recurrentes. Asegúrese de que todas las líneas estén bien conectadas. Use la opción de Check segments para comprobar que no existan errores, antes de continuar.

· Para la edición de los datos puntuales (puntos), asegúrese de que cada parte de los deslizamientos tendrá un número de identificación único. Para los nuevos deslizamientos se deberán añadir nuevos ID al dominio Landslide_ID, mientras va digitalizando los nuevos puntos. Asegúrese de saber cual es el ultimo valor de ID, antes de crear uno nuevo. También actualice la información de la tabla de atributos. 
· Una vez que se haya editado los archivos de segmentos y de puntos, genere el mapa de polígonos y posteriormente rasterizarlo.


	
	

	
[image: image16]
	· Sobreponga el mapa de landslide_boundary, y el mapa de landslide_id sobre las imágenes estereo par. Para editar el mapa de segmentos Landslide_boundary, vaya al menu Edit / Edit layer y seleccione Landslide_boundary.

· Seleccione Insert Mode [image: image17.png]



 para empezar a digitalizar los nuevos segmentos. Tambien se puede dividir un segmento existente en nuevos segmentos, y después de esto use la función de  “snapping” para unir los segmentos ya existentes.

· Use la función de Move Point [image: image18.png]


 para cambiar de posición cualquier punto           

· Use la función de Select Mode [image: image19.png]


 para seleccionar objetos (segmentos o puntos)
· Clic en el botón de salida del editor Exit [image: image20.png]


 cuando haya terminado.

	
	Después de haber digitalizado los segmentos, se tiene que etiquetar, creando nuevos puntos. Digitalizar un punto en el centro de cada área cerrada por los segmentos e etiquetarlo.

Es muy importante los segmentos formen un polígono y estén perfectamente unidos entre si.

	
	

	
	· Para editar un mapa de puntos, en el menu Edit / Edit layer y seleccione el mapa landslide_id. Use los mismos botones que se usaron para editar los segmentos. Después de insertar un nuevo punto, se abrirá una ventana automáticamente, en la cual se tiene que etiquetar con un nuevo ID. Seleccione en esta ventana los atributos del deslizamiento, los cuales estarán representados por el punto que justamente termina de añadir. 

	
	Antes de poligonizar un mapa de segmentos con la etiqueta del punto, es de extrema importancia comprobar que el mapa de segmentos no tenga errores, en el caso de que tenga errores se tiene que eliminar cuidadosamente  y muchas veces consume mucho tiempo. 

Existen 4 tipos de errores posibles al digitalizar segmentos:
Dead end in segment: El segmento no está conectado (snapped) a otro segmento. 

Intersection without node: El segmento se solapa a otro segmento sin tener un nodo de conexión.
Segment is digitized twice: El mismo segmento se digitalizo dos veces: esto puede ocurrir en los grandes archivos o en los archivos que son adquiridos de otras personas.
Self Overlap: El mismo segmento se puede sobreponer.



	
	· En el catalogo haga clic con el botón derecho sobre el mapa de  landslide_boundary y seleccione edit. En el menú del editor, vaya a File / check Segment y seleccione el Self Overlap. Corrija los errores usando los botones de edición.

· Verifique también los otros tipos de errores, verifique que el mapa de segmentos, no tenga errores.

· Cuando ya no existan más errores, se puede convertir el mapa de segmentos a un mapa de polígonos. En el catalogo haga clic con el botón derecho sobre  en mapa de landslide_segment, vectorize / segment to polygon. Nombre el mapa de salida Landslide_user. Ver la anterior imagen.
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Ver Demo 8


para las  instrucciones


(Instrucciones en ingles)



































Altura (Z) pueden ser introducida por el usuario, de lo contrario estos datos se obtienen a través del DTM mediante las coordenadas XY. La altura de vuelo, la proyección central de la cámara (X0, Y0, Z0), el eje de los ángulos de cámara (a, b, g), conjuntamente a los  ejes X, Y, Z, se calculan a partir de los tiepoints.








 




















Georeferenciación  lineal directa: Es recomendable crear una georeferenciación  lineal directa cuando se tiene fotografías en un formato sencillo; es decir, las fotografías tomadas con la cámara normal y fotografías sin marcas fiduciales. El terreno cubierto por la foto, tiene diferencias claras de altura; es decir, se necesita corregir la inclinación y el desplazamiento de la fotografia y se tiene disponible un Modelo Digital del Terreno (DTM) de la zona. Mediante la creación de una georeferencia lineal directa y desplegando la  fotografía; por ejemplo, puede digitalizar directamente en ppantalla una fotografia no rectificada.


La georeferencia lineal directa, esta calculada mediante una transformación lineal directa (DLT): �Fila = (ax + by + cz + d) / (eX + fy + gz +1) �Col = (HX + iy + jz + k) / (eX + fy + gz +1) �Una georeferencia lineal directa, requiere un mínimo de 6 tiepoints (llamados también,  puntos de control). Para cada tiepoint, el número de fila y columna y las coordenadas XY del mundo real, son implicitamenta almacenadas. 
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Edición de datos vectoriales: Es posible editar los mapas de polígono, segmento de mapas, mapas y punto. �Un polígono mapa es creado por una polilínea cerrada y una etiqueta en el mismo punto. El punto que hay que tener en cuenta los atributos del polígono. �Ilwis Por favor, consulte la guía para una explicación más detallada.


 














Interpretación digital del estereo par: �Desde que las imágenes  estereo par tienen una georeferencia es posible sobreponer  información vector y utilizar la información en 3D para la interpretación. Puede digitalizarse en pantalla directamente sobre la imagen en 3D. Esto podría causar algunas dificultades en los casos en que existe una gran diferencia en la elevación. Los archivos vectoriales proyectados sobre el terreno no poseen valores de altura y parecen estar situados en el mismo nivel. En esos casos se aconseja digitalizar los archivos vectoriales sobre orto imagen y comparar con la imagen estéreo.


 








Estereo par de DTM/DTM/DSM: �Ángulo de mirada: Este mapa raster de entrada será proyectado dos veces sobre el terreno, el mapa de entrada será remuestreado a un mapa de rater de salida de izquierda y a un mapa raster de salida a la derecha. El desplazamiento entre el mapa de salida de la izquierda y la derecha, estará determinado por un específico ángulo de mirada. El ángulo de mira, determina el ángulo con el cual el mapa de salida de la izquierda y la derecha es proyectado sobre el terreno. �


 








Clic aqui





Modulo de mira: Puede optar por dividir el ángulo de mirada igual a lo largo de los dos mapas (Look modus Both); es decir, cuando el ángulo de mirada es 30°, el mapa de salida de la izquierda se proyecta a 15° sobre el terreno a la izquierda, y a 15° hacia la derecha.


Se necesita proporcionar una altura de referencia, que es la altitud (del DTM) que deben aparecer en la parte superior de la pantalla cuando se despliega el estéreo par. �Al desplegar el estéreo par, aparecerán valores altos de altura en el DTM ‘fuera de su monitor’, mientras que los valores más pequeños de altura en el DTM aparecerán dentro de su monitor.





 








Si nunca ha digitalizado con Ilwis antes de que sea mejor no hacerlo ahora. Habrá otro ejercicio en el que se digitalizan (4A ejercicio en la generación de una base de datos de elementos en riesgo), que le explicará el procedimiento de digitalización en detalle.
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