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Incertidumbre
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LIDAR (Maune, 2007): Sin modelo paramétrico base Valor medio

Digitalizacion manual (Bolstad et al 1990): Bimodal desviacion, precision,
Digitalizacion (Tong & Liu, 2004): p-norm (Normal + Laplace) fr']%';':tfzc"’”' tamano
Geocodificacion (Cayo and Talbot 2003; Karimi and Durcik 2004,

Whitsel et al. 2004): Log normal Control
Observaciones GNSS (Wilson, 2006; Logsdon, 1995): Raleigh, Weibull  Tol, a,
Otros modelos mencionados: Normal plegada, Half normal, Gamma Tolerancia,

significaciéon, potencia
(riesgos tipo l y 1),



Calidad IG catastral (modelo ISO 19157)

Descripcion de la calidad

Categorias de elementos o “componentes”

Complecion

Presencia y ausencia de fendmenos, sus atributos y relaciones.

Consistencia légica

Grado de adherencia a las reglas logicas de la estructura de los
datos, atributos y relaciones.

Exactitud posicional

Exactitud de la posicion de los fendmenos.

Calidad temporal

Exactitud de los atributos temporales y de las relaciones
temporales de los fendmenos.

Exactitud de atributos cuantitativos y correccion de no

Exactitud tematica cuantitativos, y de las clasificaciones de fendmenos y sus

relaciones.

Usabilidad

Cumplimiento de unos requisitos.
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Registro es requisito previo para el analisis multitemporal.
Un mal ajuste, resultaria en que se detectaran transformaciones entre las imagenes (Hord, 1982)
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Imagen Original

Imagenes Rectificadas
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Using Unmanned Aerial Vehicles (UAV) for High-Resolution
Reconstruction of Topography: The Structure from Motion
Approach on Coastal Environments (Mancini et al. 2013)
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Realidad BDG L S

Donde

: 0. = Omisiones (No Esta)
correctas incorrectas C. = Comisiones (Otra Clase)

comisiones




Estimacion del riesgo en la decisidn trazable con respecto a la incertidumbre en la
informacion (Hunter, sf)

Riesgo en la decisidon debido a

Incertidumbre en la informacidn

Probabilidad de que un evento
adverso resulte de la decisidon

Costo / consecuencia de un evento
adverso

Propagacion de la incertidumbre
desde la informacion hasta la
decisidon

Utilidad de la informacién en la
toma de decisiones

Componentes de la investigacion sobre incertidumbre:

® Desarrollo de modelos formales y rigurosos de incertidumbre;

e Comprender cOmo se propaga la incertidumbre. Tanto a través del espacio y la toma de
decisiones;

e Comunicar la incertidumbre a los usuarios en mas formas significativas;

e Disenar técnicas para evaluar la aptitud para el uso de la informacién geografica y
reducir la incertidumbre a niveles manejables para cualquier solicitud;

® Aprender a tomar decisiones cuando la incertidumbre esta presente en la informacion
geografica (Absorver la incertidumbre)



ACQUISITION TRANSFORMATION VISUALIZATION
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Define decision problem and context

V
Stage |

H MCDM process

+ |dentify objectives, criteria or “topics of relevance’ to
the decision;

+» Identify and select stakeholders;

+ |dentify and/or develop alternatives;

» Weigh criteria and/or define hierarchy of cbjectives;

* (Possibly review (iteratively) all items above)
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judgemental

Stage Il

* Review quality of data/information available for
applying weighting and/or hierarchy;

= Selection of mathematical algorithm(s)/procedure(s)
(with respectto data standardisation requirements);

+ Collectdata and apply algorithm

Stage Il

+ Sensitivity analysis: review data quality and criteria
weighting, run several iterations;

+ Interpret MCDM calculations/results and finalise

recommendation(s)

Ptlla :
analytical

PtIIb :
analytical &
judgemental

U

Make decision
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Input rasters Geospatial model Model output
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