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Estudio: 
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 -Objetivo: Análisis de biodiversidad basado en 
imágenes multiespectrales. 

 

 -Técnicas: Métodos de clasificación NDVI e 
ISODATA 
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Introducción 
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 “La diversidad biológica es sumamente importante 
para la humanidad, pues los ecosistemas nos 
proporcionan […] la estabilidad climática, el 
mantenimiento de suelos fértiles y el control de 
deslaves y arrastres masivos de suelo por el efecto de 
lluvias torrenciales” –CONABIO, 2008 

 

 

 

 

2016/10/06 Facultad de Ingeniería, Universidad Autónoma de Yucatán, Mérida, México 



Localización 
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Motivación 
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 La existencia de zonas las cuales aún no han sido exploradas en su 
totalidad, debido a baja resolución espacial de imágenes satelitales, 
posibles puntos de interés como vestigios mayas o cenotes quedan 
aún sin identificar. 
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Cadena de procesamiento 
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Captura 

• Uso de 
vehículos 
aéreos no 
tripulados 

Reconstrucción 

• Algoritmo de 
mínimos 
cuadrados 
estrechos 
ponderados 

Clasificación 
• ISODATA 

comparando 
con NDVI 



Método de adquisición de imágenes 
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 Vehículo aéreo no tripulado 

     -DJI Flamewheel F-550 

 

 Cámara multiespectral  

     -Tetracam ADC Lite  

     -Resolución 1536x2048 pixeles 



Reconstrucción 
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 Reconstrucción de la imagen por medio del método 
de mínimos cuadrados estrechos ponderados(WCLS) 
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Clasificación 
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 ISOTADA (Iterative Self-Organizing Data Analysis 
Technique), es una técnica de clasificación no 
supervisada 

 

 Crea grupos de pixeles aleatoriamente, determina si 
los grupos son aceptables, relaciona los grupos con la 
mayor similitud y repite 



Clasificación 
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 NDVI (Normalized Difference Vegetation Index)  

 

𝑁𝐷𝑉𝐼 =  
𝐵𝑎𝑛𝑑𝑎 𝑁𝐼𝑅 − 𝐵𝑎𝑛𝑑𝑎 𝑅𝑜𝑗𝑎

𝐵𝑎𝑛𝑑𝑎 𝑁𝐼𝑅 + 𝐵𝑎𝑛𝑑𝑎 𝑅𝑜𝑗𝑎
 

 

 Denota la vegetación basándose en la banda NIR 
(Near-Infrared) 



Caso de estudio 1 
21° 13’ 39.53” N  88° 35’ 18.13” W 
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ISODATA 
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ISODATA sin WCLS 
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ISODATA con WCLS 
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ISODATA y NDVI 
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Caso de estudio 2 
21° 11’ 39.63” N  88° 35’ 0.23” W 
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ISODATA 
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ISODATA sin WCLS 
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ISODATA con WCLS 
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ISODATA y NDVI 
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Caso de estudio 3 
21° 12’ 21.04” N  88° 34’ 54.13” W 
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ISODATA 
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ISODATA sin WCLS 
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ISODATA con WCLS 
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ISADATA y NDVI 
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Conclusiones 
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 Al emplear vehículos aéreos no tripulados para el 
mapeo de áreas de difícil acceso, se reduce la 
necesidad de intervención humana, lo que expedita 
el proceso. 

 

 Mediante el análisis multiespectral, es posible 
diferenciar diferentes tipos de plantas, los cuales 
pueden ser analizados a mayor profundidad por un 
experto regional. 
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