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2. Componentes delacamara

Una imagen grabada es el resultado de un conjunto de componentes que formanla
camara:

Camara =lente / diafragmai (iris) / sensor / electrénica de compresion de archivos /
memoria.

Un sistema de estabilizacion anade amortiguacion de vibraciones e incluso mantiene la
horizontalidad. Este sistema puede ser electrdnico (por ejemplo, en las cdmaras GoPro)
o mecanico a través de un cardan (camara integrada en drones como el Anafio el
Mavic), y a veces los dos sistemas se complementan.

Sensor

Camera Body

Flgura 2-1trayectoria de luz en la camara, la camara Parrot y la Zenmuse
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2.1 Lente: precision, Brillo y angulo de
Vvision

Laluz entra en lalente, que enfoca laimagen en el sensor. Sila lente es de mala calidad,

esta sucia o mal posicionada, las imagenes se veran borrosas.

Caracteristica: distancia focal (unidad: mm).

Una distancia focal corta se denomina lente "gran angular', porque abarca un amplio

campo de vision.
Image
Sensor

—_
25mm

50mm

Zoom Range
Flgura 22 Distancia focal variable

Una distancia focal alta es un teleobjetivo ya que amplia los objetos.

La distancia focal depende del tamano del sensor: cuanto mas pequeno sea el sensor,
menor sera la distancia focal.

Las lentes con distancias focales variables se denominan lentes con "zoom".
Lalente es un asunto del fabricante

Cuanto mayor es el precio de la camara, mas precisa es la lente (generalmente).
Cuanto mas grande sea la lente, mejor serd la calidad de la cdmara (generalmente).
Las mas baratas son las lentes fijas

Asegulrese de que la lente esté limpia antes de cada vuelo.

Lalente debe estar protegida entre vuelos por una cubierta.
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2.2 Diafragma oiris

Enla parte posterior de la lente, hay un elemento plano forma un orificio de diametro
variable para dejar pasar laluz que es el diafragma.

Apertura del diafragma: valores de /2.8 a /32 en general, /2.8 es muy Abierto y es para
lugares oscuros, /32 es muy cerradoy es para lugares donde la luz es intensa.

Cuanto mas se pueda abrir el diafragma, menos luz se necesitara (valor f pequeno).

Por desgracia, cuanto mayor es la apertura, menor es la profundidad de campo (ver
mas abajo).
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2.3 Sensor deimagen

El sensor no es ajustable en resolucion, solo en sensibilidad.

Actualmente, las resoluciones mas interesantes para nuestras aplicaciones son de al
Mmenos 15 millones de pixeles o "Mmega pixeles" (Mp), elevandose a mas de 50.000 Mp
(cdmara cinematografica). Cada pixel es un punto de la imagen; No se puede fotografiar
ningun detalle mas pequeno que un pixel.

Sensibilidad del sensor (ISO de 100 a 32.000 en general), 100 no es muy sensible pero sf
muy detallada porque el "ruido" del sensor es muy bajo, este ruido se vuelve mas
significativo a mayor sensibilidad (por encima de 800 ISO se pueden ver imperfecciones
gue difuminan un poco laimagen). Algunos sensores de alto rendimiento pueden
soportar12.000 iso sin degradar demasiado la imagen, lo que es muy Util en interiors,
zonas con sombra o en dias muy nublados.
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2.4 Electroénicade compresioncde
archivos

En realidad, las imagenes no se registran directamente pixel a pixel, sino que se procesan
para atenuar los defectos de los sensoresy las lentes, luego se comprimen para que los
archivos sean mas pequeios (jpeg o jpg o .pong formato) y se produce una ligera
degradacion de la imagen. Es necesaria una buena electronica y un buen algoritmo de
compresion. Estos archivos son legibles por todo el software.

Para guardar imagenes casi sin comprimir, existe el formato .tiff, que es mas grande que
un jpg pero mas fiel en términos de resolucidon y color.

Nota: es posible guardar imagenes sin comprimir y sin procesar en formato RAW (que
Nno tiene una extensidn .raw, sino una extension especifica de la marca), pero estos
archivos generalmente solo son legibles por el software de la camara, que conoce la
codificacion utilizada.

10
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3. Factores queinfluyenenila
imagen

3.1 Exposicion (brillo), sensonr, velocidad y
apertura

Ala hora de realizar una inspeccion, es necesario obtener el maximo de detalle, por lo

que la exposicion y el brillo de laimagen son muy importantes: los detalles seran invisibles
en la oscuridad.

< Incluso estando el cielo
gris,la grieta enla parte
superior del pilar es
invisible debido ala
subexposicion, etc.

Fligura 3-11La subexposicion hace infructuosa la inspeccion

< Lamismaimagen con
buena exposicion hace
que la grieta sea visible
siendo lainspeccion de
utilidad.

Fligura 3-2 Buena exposicion para el area inspeccionada

1
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Sensor deimagen

Cuanto mas sensible sea el sensor (por encima de 400 iso), menos luz necesitara. En
general, la sensibilidad es automatica y se ajusta lo mejor que puede. En algunos casos, se
ajusta manualmente.

Establecer la exposicion en automatico por defecto generalmente.
Evitar la retroiluminacion siempre que sea possible.

Localizar el ajuste de exposicion manual de la camara si esta disponible enla
emisora.

Antes de disparanr, es importante comprobar como se vera la foto enla pantallay
ajustar el brillo manualmente.

Sino es posible ajustar la exposicion manualmente, mueva el dron y/o la camara
para obtener la luminosidad adecuada: elimine del campo las areas muy brillantes
y poco Utiles.

Velocidad: tiempo de exposicion

Cuanto mayor sea el tiempo de exposicion, es decir, cuanto mas tiempo se permita que
laluz penetre en el sensor, Mas brillante sera laimagen, pero menos nitida debido al
riesgo de salir movida.

Los tiempos de exposicion correctos deben ser inferiores a 1/10 de segundo o

1/(dista
estabili

ncia focal en mmM) de segundo para ser mas precisos. Los sistemas
zadores pueden mejorar el resultado.

12
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3.3 Nitidez, profundiclad de campoy
velocidad

Las cadmaras pueden ser de enfoque fijo o enfoque automatico (enfogue automatico) o
incluso de enfogue Manual (raro en los drones, no muy Util).

Las camaras sin enfoque automatico tienen una configuracion "hiperfocal" de origen,
con una apertura fija y una distancia focal también fija: laimagen es nitida desde una
distancia dada por el fabricante hasta el infinito. Solo se ajustan el tiempo de exposicidony
la sensibilidad.

Profundidad de campo: son las distancias entre las que las imagenes son nitidas.

Cuanto mas abierto esté el diafragma (nlimeros pequenos f:2.8 o fi4), menor sera este
rango, lo que No es una ventaja para nuestras aplicaciones. Es mejor tener una buena
"orofundidad de campo" (es decir, tener suficiente luz para que el diafragma se cierre).

AN A A A A
OQ I e

f/1.4 /2.8 f/5.6 f/11 f/22

\ = S 4

Almost Nothing Little Almost All
In Focus In Focus In Focus

e ““-

Figura 33 Efecto del diafragma on profundidad de campo (oressbook.cuny.eats)
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Cuanto mas cerca de los objetos, mas borroso sera el fondo sila camara tiene enfoque
automatico.

El tiempo de exposicion nunca debe ser inferior a 1/distancia focal en mm para evitar el
movimiento de la imagen, pero los sistemas de estabilizacion pueden mejorar el
resultado.

La sensibilidad del sensor debe ser lo mas baja posible para cumplir con todos los
criterios anteriores y producir una imagen libre de "ruido" no deseado.

< motion blur: El dron se
Mmueve demasiado rapido, el
clima estaba nublado y el
tiempo de exposicion tenia
que ser"largo”.

Preferible tomar las fotos
mientras el dron esta quieto.

Flgura 3-3 motion blur
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3.4 Balance de blancos

Nuestro ojo establece automaticamente una referencia blanca, pero no un sensor
electronico. Al olbservar un objeto blanco obviamente para los humanos el cerebro
establece los niveles de color correctos. Mil millones de anos de evolucion!

Cada sensor tiene su propia sensibilidad al color, si no se corrige, la salida del mismo
podria serincorrecta.

A continuacion se muestra un ejemplo de diferentes configuraciones propuestas, a
eleccion del usuario:

| vaos STYLE 4 1 JPEB RECT

|t L - L]

INCANDESCEN UMW CLoumY GREEN BLUE SKY

 Pro | %30 s STYLE %y

1NES z ¥ CLoumy

@auto

Android Auto WEB Android Incandescent WE

EmEm 23 ST N T T R

[ Pro IRTEES 200150 | | 1 JPEB RECT I vaos STYLE % 1 JPEB RECT

@ AuTto S o @ auto 0 - »

e BREEN BLUE SKY it N BREEN BLUE SKY

Android Fluo 7 WB Android Fluo 2 WB

Figura 3-4 variacion del balance de blancos (parrot)

Si el color es importante, se debe realizar un ajuste manual del blanco: tomar una foto de
una hoja de papel blanca el dia de la inspeccidn en las mismas condiciones de luz en las
que se va a realizar los tabajos.

NB: Si el color no es muy importante sepuede utilizar el "modo WB automatico', funciona
bien en la mayoria de los casos
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3.5 Informacion de laimagen: Archivo

EXIF

Cada vez que se guarda una imagen electrdénica, se le anade un archivo de texto: el
archivo EXIF, toda la informacion se almacena en este archivo de texto, al que accede su

visor de fotos |

[Cameral

X Resolution: 72

Y Resolution: 72

Resolution unit:lnch

Image description: Anafi18.2
Camera Manufacturer:
Parrot

Camera Model: Anafi
Orientation : top-left (1)
Software: anafi-4k-18.2
Date modified: 2023:05:22
16:43:37

YCbCr Positioning : cantered
Q)

[lmagel

Exposure time [s]: /961
F-Number :2.4

Exposure program:Normal
(=)

ISO speed rating :130

EXIF version: 02.31

Date taken:2023:05:22
16:43:37

Date digitized : 2023:05:22
16:43:37

Components configuration
YCbCr

Shutter speed [s]: 1/961
Aperture:F24

Exposure bias value: O
Metering mode : Center
weight (2)

Flash:No flash

Focal length [mmm] : 4
SubSecTime: 607
SubSecTimeOriginal : 607
SubSecTimeDigitized : 607
FlashPix Version: 0100
Colour space:sRGB

EXIF image width : 4608
EXIFimage length: 3456
Focal plane X-Resolution:
1793026901/241026

Focal plane Y-Resolution:
1793026901/241026

Focal plane res. unit:cm (3)
File source:DSC

The XanY resolution are useless here because the 72 means “72 dot perinch”
and out of context, itis just a default value. The resolution is useful only if you
scan animage or printit.

Type of drone and camera: here a Parrot Anafi

Very important: the date and time of the picture. In expertise this can be
decisive in the event of adispute

Default compression mode: The luminance (Y) is centred relatively to the
Chrominance (the colours blue Cb and red Cr). If “cantered” is not written, a
specific compression was applied and your picture software must handle it.
The shutter was opened only 1/961 of a second (0.001second) very fast, so no
risk of blur.

The diaphragm was opened to 2.4 (consider1is a very good luminous lens, 2.4 is
good) but in wide open diaphragm like this, the depth of field is shallow.

The exposure is not modified, in + or - to get more or less luminosity

The sensibility of the sensoris set at alow ISO value, it is better for details and
quality. On high values, more than 1000, some “noise” may appear and the
picture has less details.

There are some repetitions in the EXIF ...

The exposure was not modified.

The exposure was measured averaged over a central area of the photo. Itis
possible to choose “spot”, a very small area, or “full” to make the average on all
the frame. “Centre weight"is a good compromise.

The focal length is here the real one (lower in the exif is the equivalent in 35mm
camera)

Milliseconds to add to the date taken:16h 47 37.607" time accuracy (hot all
cameras)

Standard colouring codification

Number of pixels in the X (horizontal) direction of the frame.

Number of pixels in the Y (vertical) direction of the frame.

[t means the photo is 4608x3456 =15.9 megapixels (the resolution of the
sensor)

DSC-=digital still camera: the picture was directly recorded from a DSC, not
from a scanner or else.
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Scene type : Adirectly
photographed image
Exposure mode: Auto (O)
White balance: Auto (0)
Light source : Unknown (O)
Focal length (35mm) : 23
Scene capture type: Standard
(@)]

Contrast : Soft (1)
Saturation: Low (1)
Sharpness : Soft (1)

[GPS]
Version|D:2.3.0.0
Latitude Ref :North
Latitude :43°49'38.65"
Longitude Ref : East
Longitude:4° 21'25,04"
Altitude Ref :Sea Level
Altitude :49.9667
Satellites: 14

Settings of the camera

The focal lens is here expressed in 35mm equivalent: it is useful to know that
50mm is the equivalent of the human vision for perspective. Under (for
instance here 23mm) the perspective is exaggerated, things look wider, longer.
Over (such as 150mm) the perspective crushes objects, making them look
shorten, flat.

Other settings, here on the default values, no specific correction was applied,
which is better for expertise or photogrammetry.

The GPS information are also recorded

About elevations, here a geoid was uploaded in the drone, so it corrects the
altitude to indicate them relative to sea level, our usual and legal reference. But
remember that normally, without geoid grid values, the GPS can only use the
ellipsoid reference, which is around 50 meters under the sea level in Europe.

14 satellites is a very good score, but we don't know if it is only the ones from the
GPS system or the total for GPS + GLONAS + GALILEO + BEIDU

Flgura 3-5 Archivo EXIF de una imagen electronica guardada
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4.

Preparaciondel vuelo

Antes de cualquier misidon con drones, hay algunos pasos que deben tenerse en cuenta:

Esencial tener una discusidn en profundidad con un ingeniero o técnico que conozca la
estructuray sefale las ubicaciones mas interesantes.

Ordenar las posiciones para asegurar un vuelo légico sin ir hacia atras.

Comprobar si es posible realizar primeros planos, en funcion del viento y del
espacio disponible.

Advertir alos habitantes del edificio de que se va a realizar un vuelo de dron
AUTORIZADO y que es posible que pase cerca de las ventanas, pero que los
interiores y los rostros no se filmaran o se enmascararan, y/o que las fotos no
seran publicas y solo estan destinadas a la evaluacion técnica de la obra, en
cumplimiento del secreto profesional.

Marque el perimetro del vuelo para que no haya personas no involucradas
debajo del dron.

Elija una o mas posiciones de vuelo que le permitan ver el dron entodo
momento, pero también obtener una buena vista de la pantalla de control (en la
sombra, por ejemplo).

Decida si seria una buenaidea usar gafas FPV para obtener una mejor vista de
las imagenes. Tenga en cuenta que necesitara una 2" persona para vigilar el dron.

Rellene la hoja de misidn y realice las comprobaciones habituales previas al vuelo
y ajuste sucamara.

Chequear el tiempo, por si el viento se levanta, la camara se movera mas cuando
esté cercade la estructura, y es posible que las fotos no sean lo suficientemente
nitidas. Los dias grises favorecen la uniformidad de la luz, excepto en la parte
inferionr.

Elija la hora del dia para asegurarse de que los elementos fotografiados estén
bien iluminados y/o que no haya limites de sombra/luz en una imagen de un punto
deinterés.

En el caso de los estudios de fachadas, prefieraes preferible la luz con un angulo
bajo para acentuar el relieve.

Sugerir al cliente, por un cargo adicional, una fotogrametria de la fachada o de
toda la estructura - ATENCION: la fotogrametria generalmente no proporciona
suficientes detalles para una evaluacion de grietas u otros danos localizados. El
software sigue mejorando con la capacidad de los ordenadores, y esta
afirmacion es cada vez menos cierta para los propietarios del software de
visualizacion, pero estas fotos en primer plano siguen siendo Utiles para realizar
un libro de registro de la evolucion de los problemas de una construccion.
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e Sieldrontiene RTK, no olvides activar la conexion y comprobarlo.

o Siesposible, registre en. TIFF o el mayor .JPG posible (menos compresion =
mas detalles).

o Silaubicacion es oscura, limite el aumento automatico de la sensibiliclad del
sensor a un valor en el que no haya demasiado ruido (consulte el manual para
conocer el alcance maximo y las recomendaciones).

o Compruebe que la fechay lahora sean correctas en todo el sistema, para
gue las fotos tengan una marca de tiempo correcta. Esto puede ser muy
importante en ciertos casos en los que existe el riesgo de que un edificio caiga
rapidamente en ruinas.
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5. Sesiones fotograficas

Es fundamental comenzar por tomar vistas generales de la estructura, fotos que
abarquen toda la estructura, o toda la parte de la construccidon que se va a inspeccionar:;
esto permitira posicionar los nimeros de las fotos de cerca para que sea mas facil
localizarlos. Si es posible, tome una foto desde arriba (teniendo en cuenta la altitud
maxima del sitio)

Si se ha solicitado una fotogrametria, es mejor hacerlo tambien primero, ya que mejora
el reconocimiento de la estructura en la preparacion para las fotos de peritaje. Pero las
fotos de fotogrametria no reemplazan a la foto amplia y lejana para localizar puntos.
Ambas cosas son obligatorias.

Comience la ruta planificada y tome siempre para cada posicion de topografia:

e TIfotolo suficientemente grande como para ser facilmente localizada enla
estructura

e Almenos 4 fotos, cada vez mas cerca a lo largo de un gje
e (Cambiade ejey repite esta serie de fotos

e |ncluso Mmas si es necesario, etc.

Ubicacion de la
grieta
inspeccionada

Figura 5-1Foto grande de situacion
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Figura 5-2Imagenes en primer plano tomadas acercandose ell dron para obtener gran detalle
Comprobar siempre en la pantalla de control que laimagen es satisfactoria.
El dron debe estar parado para tomar la foto, sin moverse.
Cuidado conlaluz de fondo,
Tener cuidado con las imagenes borrosas,

Tener cuidado de no estar en una corriente de aire de ventilacidon o gas de chimenea que
sea peligroso para el dron o que opaque la lente.

Compruebe el GNSS (y el RTK si estd equipado co él).
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6. Entregable

6.1 Tratamiento

El cliente necesita obtener imagenes bien clasificadas, facilmente identificables y
perfectamente utilizables:

Primero crear una copia de seguridad de todas las fotos.
A continuacidn, crear una carpeta de trabajo y copiar todas las fotos en ella.

Ver todas las fotos en una pantalla grande y eliminar las que estén borrosas o
inservibles.

Es posible modificar ligeramente el brillo para mejorar la visibilidad PERO NADA MAS,
especialmente nilos colores nila nitidez, ni el contraste, NADA. El cliente hara sus propios
ajustes si es necesario, pero debe obtener fotos que sean lo mas naturales posible para
gue se puedan ver detalles o matices que podrian haber desaparecido al procesarlos.

e Mostrar una de las fotos globales de la construccion en un programa de dibujo y
las fotos de mayor detalle en otra pantalla: escriba los nUmeros de las fotos mas
locales en sus ubicaciones dentro de la foto global, si es posible con una flecha que
indique el eje de la toma. Véase a continuacion:

ut of frame : . i |
Qﬂ]:iﬁ shaft T 14/ s, | s )

Waterproofing ]
defect

) B . R o = Crack under

under beam

concrete
slab

Figura 6-1Situacion y numeracion de los sitios avistados
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6.2 Entregable Electrénico

Crea 2 carpetas:

¢ Inicial: contiene las fotos globales (ubicacion) y el documento de referencia (ver
Mas abajo) en formatos .docx (u otro) y PDF.

e Expertos[nombre del edificiol: contiene todas las fotos detalladas, alas que se
accede desde el documento de referencia a través de un enlace externo.

Crear un documento de referenciacion y acceder con un procesador de textos o en
html. La caratula indica el titulo, la mision, la direccidn, la referencia catastral, el nombre
del cliente, el nombre del operador del dron, el nombre del fotégrafo y la fecha en que se
tomaron las fotos. Al principio del documento, coloque las fotos globales con los
numeros de los grupos de fotos locales (formato 13x20cm para un 1/2 A4 o mas
dependiendo de la visibilidad). El resto del documento incluye miniaturas de todas las
fotos (formato 3x4,5cm, por ejemplo) clasificadas por ubicacion para su identificacion y
un hipervinculo a la foto original para facilitar el acceso.

Las fotos globales deben tener nombres explicitos: "Nord.tiff de fachada global’, por
ejemplo.

El documento de acceso también debe explicarse por simismo: "experto 17 Dhuoda
Street.docx’, por gjemplo.

Accueil

Fichier

Partage Affichage

—

Eping\eré Copier Coller
Accés rapide

Presse-papiers

« MIDE.

Déplacer vers

Copier vers

X Supprimer

Renommer

Organiser

» start

ra

vt

GASTE 2

O Nem

~

Nouveau
dossier

Nouveau

-H sélectionner tout
. Aucun
Propriétés . L
- A Inverser la sélection

Quvrir Sélectionner

4]

2 Rechercher dans : start

~

Modifié le

Type

ITCRTP
Juju

i MGTMNT

i MGTMNZ

@ OneDrive - Persor

= CePC

I Bureau

= Documents
= Images

b Musique
J Objets 30

& Télécharaement: ¥ €

expertise dhueda bat A

-5 repertoire expertise lycee dhuoda batiment A.docx

Dossier defi

Document IV

2 élément(s)

Fligura 6-2 Organizacion de carpetas
Crear un duplicado en PDF del documento de referencia, con enlaces incluidos.
Las fotos de detalle pueden mantener su nomibre original.

Cree un nuevo archivo de estos dos archivos.

23



AL Co-funded by
(f//ﬁ the European Union DRONES4VET PROJECT

DRONESZVET

Se puede hacer una impresion en papel del documento de referencia para el archivo
convencional en la carpeta del cliente a la antigua usanza.

Las siguientes 4 paginas son la copia del entregable original.
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ExactDrone Aerial expertise

Lycée Dhuoda « A » building — concrete and waterproofing

“LYCEE DHuoDA”
PICTURES FOR EXPERTISE

Mission : explore the South East facade of the « A » building and sight 3 places where cracks with concrete burst and defects
in the waterproofing coating are detected.

Adress : 17 rue Dhuoda 30000 Nimes, France

Cadastral reference : EW 496

Customer : Expert Gard 25 rue de la République 30000 Nimes

Drone operator : Régis Lequeux — ExactDrone — 5 Bd Victor Hugo 34200 Scte

Date : 22/05/2023

PICTURES POSITIONNING

TR Tl

3
out of frame :
Lift shaft
Waterproofing
defect

Crack under
beam

Next pages : reduced pictures and links to the full resolution photo files

| // expertise images lycee dhuoda building A.docx p-1

\ a FRR Co-funded by DRONES4VET PROJECT
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ExactDrone Aerial expertise

Lycée Dhuoda « A » building — concrete and waterproofing

EXPERTISE IMAGES AND LINKS TO PHOTO FILES

1 Crack and concrete burst under a beam

| ‘ | expertise dhuoda bat A\P1460934 JPG

— expertise dhuoda bat A\P1470935 JPG

ey . |

- ! expertise dhuoda bat A\P1480936.JPG

expertise dhuoda bat A\P1490937.JPG

| // expertise images lycee dhuoda building A.docx

p.-2
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Lycée Dhuoda « A » building — concrete and waterproofing

2 Crack and concrete burst under a slab

expertise dhuoda bat A\P1540942.JPG
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Lycée Dhuoda « A » building — concrete and waterproofing

Aerial expertise

3 Defect on waterproofing coating above the lift shaft

expertise dhuoda bat A\P1590947.JPG

expertise dhuoda bat A\P1600948.JPG

expertise dhuoda bat A\P1630951.JPG

expertise dhuoda bat A\P1640952.JPG
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Flgura 6-3 Entregable con enlaces a fotos de tamario completo
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6.3 Entregaen papel

Si el cliente también desea una edicidon en papel, todas las fotos del documento de
referencia deben cambiar el tamano para que ya no sean miniaturas sino fotos en
formato "correcto" (10x15cm por ejemplo), dejando espacio debajo y en los laterales para
que el cliente escriba comentarios, anada anotaciones, etc.

Imprime en papel bastante grueso (al menos 120 g/m3). El papel fotografico no es
imprescindible a menos que se especifique en el contrato. No imprima en una impresora
de oficina, especialmente en una impresora de inyeccion de tinta, y deje el trabajo a un
profesional si no tiene suficiente laser de color de calidad en la oficina. A continuacion,
tendras que guardar el documento en formato PDF.

Imprima una copia adicional para archivarla en la oficina.

El archivo informatico también es esencial.
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Listacdeimagenes

Figura 2-1trayectoria de luz en la camara, la cémara Parrot y la Zenmuse

Figura 22 Distancia focal variable
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Figura 3-1La subexposicion hace infructuosa la inspeccion

1

1

Figura 3-2 Buena exposicion para el area inspeccionada

Figura 3-4 motion blur

14

Figura 3-5 variacion del balance de blancos (parrot)

15

Figura 3-6 Archivo EXIF de una imagen electrdnica guardada

17

Figura 5-1Foto grande de situacion

Figura 5-2 Imagenes en primer plano tomadas acercandose ell dron
para obtener gran detalle

20
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Figura 6-1Situacion y numeracion de los sitios avistados

0D

Figura 6-2 Organizacion de carpetas

Figura 6-3 Entregable con enlaces a fotos de tamano completo
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