Proyecto de Norma sobre Evaluacion de la Componente AEN/CTN 148
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

22 Reunion del

Grupo de Trabajo
Madrid
10 Marzo, 2008

Proyecto de norma
sobre evaluacion de
la componente
posicional

Seminario sobre metodologias de control
posicional

Asociacion Espariola de Normalizacién
Comité Técnico Normalizacion 148

Informacion Geografica AEN/CTN 148

Ponentes

Francisco Javier Ariza Lopez & José Luis Garcia Balboa

Universidad de Jaén
www.ujaen.es
Departamento de Ingenieria Cartogréfica,
Geodésica y Fotogrametria
Escuela Politécnica Superior / Campus de las Lagunillas S/N / 23.071 Jaén

Alan David Atkinson Gordo
Universidad de Exttremadura
www.unex.es
Departamento de Expresion Gréafica
lArea de Ingenieria Cartogréafica, Geodésica y Fotogrametria
Escuela Politécnica / Av. Universidad s/n°® / 10.071 Céceres — Espafia

Juan Angel Dominguez Garcia-Gil & Wenceslao Romero
Centro Geogréafico del Ejército A
Escuela de Guerra del Ejército de Tierra g

http://www.ejercito.mde.es/ceget/novedades.aspx
A Y

Py A

(CUARTEL ALFONSO X) / 28024 - MADRID - ESPANA Geniro Geogrtnen el Eersic




Proyecto de Norma sobre Evaluacion de la Componente AEN/CTN 148
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

Objetivos

» Presentar una seleccidon de diversas metodologias
de control posicional existentes

»= Nivelar el nivel del GT facilitando el entendimiento
de las principales caracteristicas de las
metodologias. ¢qué se controla?, ;como se
controla?, ¢qué peculiaridades tiene cada
método?.

= Abrir discusion sobre “preferencias”.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales

22 Reunién Grupo de Trabajo / Madrid Marzo 2008

AEN/CTN 148

. AENOR
Contenido & Programa
= Introduccion (F.J. Ariza).........cccceve i 11:00-11:30

= NMAS, EMAS, ASPRS, NSSDA (A.D. Atkinson)..11:30-13:00
= STANAG 2215 (J.A. Dominguez & W.Romero)...13:00-13:30

Almuerzo.................. 13:30-15:00
= Método Francés (J.L. Garcia)...........ccoovevvviinennnn. 15:00-15:30
# ISO 3951 (F.J. AriZa)....oeieiiie i 15:30-16:00
= Encuestas: Primeros resultados (J.L.Garcia)...... 16:00-16:30
B CONCIUSIONES. ...t e e 16:30-17:00

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales

22 Reunién Grupo de Trabajo / Madrid Marzo 2008




AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

Introduccion

Francisco Javier

Ariza Lopez

Seminario sobre metodologias de
control posicional
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AEN/CTN 148

Objetivos

Recordar un conjunto importante de
conceptos tbasicos para entender las
metodologias que se presentaran
posteriormente.

Contextualizar las metodologias de
evaluacion de la componente posicional.
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

Introduccion

[ ]

Contenidos

* Introduccidén

Normalizacién sobre la posicion
Conceptos: Errores

Conceptos: Muestreos
Perspectivas
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AEN/CTN 148

Introduccion

[ ]

¢, Qué es la posiciéon?

= Forma de referir a la situacion de los objetos en el espacio.

= La forma de posicionamiento que nos interesa se denomina
“posicionamiento directo” o por “coordenadas” (1ISO 19111),
en contraposicion al “posicionamiento indirecto” o por
“identificadores geograficos” (1SO 19112).

= En este caso se necesita un sistema para referir las
coordenadas (datum, elipsoide, meridiano, etc.).
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
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Introduccion

[

¢Por qué hay distintas exigencias posicionales?

Adecuacion al uso
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AEN/CTN 148

Introduccion

[

Importancia de la posicion

= Importancia renovada por las nuevas técnicas de
posicionamiento (GNS, GPS, INS, etc.).~> Posicionamiento
preciso.

= Importancia renovada por nuevas técnicas de captura
(LIDAR, etc.).~> Captura precisa.

= Importancia renovada por las exigencias de interoperabilidad
de las BDGs debido a las IDEs.~> Uso preciso.

= Aplicaciones continentales y sin costuras/roturas. ->
Posicionamiento absoluto.

- Programas de mejora de la componente posicional
(PAI): Alemania, Australia, EEUU, Francia, Reino Unido,
Suiza ...
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

Introduccion

NMAS, EMAS, ASPRS, NSSDA...
¢Por qué estas metodologias?

» Dan una buena vision general de las opciones
existentes, y de la evolucion que ha existido en las
ultimas décadas.

» La mayoria proceden de instituciones del sector.
*» Todos en uso.
= Algunos ampliamente difundidas.

» Todos estan documentados.
NOTA: No se incluyen normas especificas para MDTs
(p.e. USGS)

No se incluyen levantamientos batimétricos (p.e. IHO)
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AEN/CTN 148

Normalizacidn aso)

[ ]

ISO 19113: Principios de calidad

Elemento:

= Exactitud posicional: exactitud alcanzada por la
componente posicional de los datos.

Subelementos:

» Exactitud externa o absoluta: La exactitud absoluta es la
roximidad entre los valores de coordenadas indicados y
os valores verdaderos, o aceptados como tales.

= Exactitud interna o relativa: La exactitud relativa se
refiere a las posiciones relativas de los objetos de un
conjunto de datos y sus respectivas posiciones relativas
verdaderas, 0 aceptadas como verdaderas.

= Exactitud de los datos en malla. La exactitud posicional
de datos en malla es la proximidad de los valores de
posicion de los datos en estructura de malla regular a los
valores verdaderos o aceptados como verdaderos
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Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148
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AEN/CTN 148
N li A AENOR
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Normalizacién asoy AENOR
L 1
ISO 19138 - Line Companent Description
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AEN/CTN 148

COI’]CGptOS (errores)

Error

Error: La discrepancia entre dos valores que se
supone deberian ser iguales.

eXi = Xti - Xmi
Posibles errores:

= Groseros o equivocaciones - eliminacién, método que
reduzca la posibilidad de ocurrencia.

= Sistematicos (Sesgos) (constantes o variables) = correccion
(modelos que consideren su participacion).

= Aleatorios - No son eliminables pero se debe acotar la
variabilidad del proceso.

eyi = yti - ymi ez. = Zt. - Zm.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Conceptos (errores)

Error

Incertidumbre

= Al realizar mediciones los valores obtenidos y asignados a la medida
diferiran probablemente del “valor verdadero” debido a causas
diversas.

= El “valor verdadero” es un concepto puramente teorico y
absolutamente inaccesible.

= En el proceso de medicién Unicamente puede pretender estimar, de
forma aproximada, el valor de la magnitud medida.

= El resultado de cualquier medida es siempre incierto y a lo mas que
podemos aspirar es a estimar su grado de incertidumbre.

Se debe hablar de incertidumbre

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

COnceptOS (errores)

[ ]

Atipicos (valores extremos)

Valores extremadamente
grandes o pequefios, pero
pertenecientes a la poblacion
(distribucion).

Deben chequearse.

¢é.cAutocorrelacion???
¢é.cMuestreo adecuado???

Fastidian las estimaciones de la
estadistica convencional >
Estadistica robusta.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Proyecto de Norma sobre Evaluacion de la Componente AEN/CTN 148
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

COI’]CGptOS (errores)

[

Precision y exactitud Situacién
ideal
7\ fe~\

Preciso pero

poco exacto Preciso y exacto

f~\

O Calidad: Ad ion al >
alidad: Adecuacion al uso
\/

Precision y exactitud

©

Exacto

©

Evacto Preciso y adecuada al propdsito
S A iiini mas, ni menos!!!

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Conceptos rwmse uy o)

[

Raiz del error cuadratico medio, media y desviacion

El RMSE contabiliza dispersion y sesgo en un udnico indice.

Con la pareja p, o contabilizamos ambas circunstancias de
manera independiente.

EIRMSE = o, silap=0>RMSE >6  RMSE =/ y? + o2

RECM
Media

Desviacion

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Conce ptOS (errores)

[

Modelos estadisticos

Normal unidiensional Normal circular

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Conce ptOS (errores)

[

Nivel de confianza

Bajo la hipoétesis de un modelo gaussiano el error
(incertidumbre/dispersion) se puede expresar en relacion a un valor
de probabilidad deseado (nivel de confianza nc%b)

El nc% significa la probabilidad de que los errores sean menores que
una cantidad determinada.

E o =K. 00 | / \\  ;:; e
./ N .

Normal unidiensional

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

Conceptos (errores)

Nivel de confianza

Enc% — Knc%o-

Diversas definiciones de errores lineales y sus probabilidades correspondientes
Nombre Probabilidad (%) Desviacion
Error lineal probable (LE50%) 50,00 0,6745 o
Error lineal estandar (LE68,3%) 68,27 1,0000 o
Estandar de exactitud lineal del mapa (LE90%) 90,00 1,6449 o
Estandar de exactitud lineal del mapa (LE95%) 95,00 1,9600 o}
Certeza practica lineal (LE99,8%) 99,73 3,0000 o7

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Conceptos (muestreo)

Muestreo

El objetivo principal de la teoria de muestras es la obtencion
de informacion sobre una caracteristica “A” Poblacion “P” de
tamafio “N”, a partir de un subconjunto de la misma “p”, de
tamafo “n”, que se denomina muestra y que cumple que “n
< N”.

La informacion que se pretende puede ser relativa a
caracteristicas cuantitativas o cualitativas como: nivel de
renta, intencion de voto, o en el caso cartografico, nivel de
errores.

Ventajas
Reduccion del trabajo frente a la inspeccion 100%

No destruccion de los elementos de la poblacién en el caso de
necesidad de pruebas destructivas.

Representatividad si se sigue un método apropiado.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

Conceptos (muestreo)

Vision general

Establecer la poblacion de interés
Estimar el tamafio de la poblacién
Determinar el tamafo de la muestra
Caracteristica a estimar

Tipo de variable y estimador

Nivel de confianza

Error y precision de los trabajos

Esquema de muestreo

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
21

22 Reunién Grupo de Trabajo / Madrid Marzo 2008

AEN/CTN 148

Conceptos (muestreo)

Poblaciéon de interés.

Condiciona todo el trabajo.
No siempre es evidente.
Debe quedar bien definida.

Poblacién = Marco - se dispone de un listado de todos los
individuos de la poblacion. jjjNo siempre es posible!!!

LOTE: Cantidad definida de algun producto, material o
servicio, que comparte unas circunstancias que permiten
entender que su calidad es homogénea (elementos de un
tipo, grado, clase, tamafio, composicion, producidos bajo
condiciones uniformes y esencialmente en el mismo
periodo de tiempo).

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Conceptos (muestreo)

Tamafo de la poblacion

No siempre es conocido.

Puede ser necesario un muestreo especifico para
determinar su tamario.

Pueden derivarse estimaciones a partir de otros datos
disponibles.

Tamafo de la muestra (fraccion muestral)

Su determinacion es un aspecto fundamental del disefio.
Los tamarfios muestrales seran proporcionalmente mayores
para poblaciones pequefias que para poblaciones mayores.
A igualdad de otras condiciones, el tamafio de muestra

que propone cada disefio es una medida de eficiencia
estadistica.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Conceptos (muestreo)

Caracteristica a estimar

Hace referencia al pardmetro o parametros que se quieren
determinar en la poblacién (valor medios, proporcion, suma..).

En nuestro caso EMC, ny o de los errores posicionales.
Tipo de variable y estimador

Cuantitativa.

Funcion de distribucion adecuada (modelo)

Estimador adecuado:

* Insesgado: No debe introducir desviaciones sistematicas

* Eficiente: A igual tamafo de muestra debe dar la mejor
estimacion.

* 1 -
Consistente: i
= Alaumentar “n”seda: @—>@
= Al aumentar “n” o se aumenta la confianza 1- « o se disminuye el error de la estimacion E.

= Al aumentar la variabilidad de la poblacién o se debe incrementar el tamafo de la muestra para obtener el
mismo nivel de precision.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Conceptos (muestreo)

Nivel de confianza

El nivel de confianza (1-«) de una prueba estadistica se
refiere a la probabilidad del error de tipo | («) que se asume
en la misma.

Esta probabilidad de error es la probabilidad de rechazo de
elementos que realmente cumplen la condicién impuesta.
Normalmente se asume un nivel de confianza del 95%, es
decir, se limita el error de tipo | a un 5% de casos.

Correcto en Falso en
larealidad larealidad

Acepto como
correcto

Rechazo
como falso

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Conceptos (muestreo)

Error y precision de los trabajos.

Se denomina error de la estimacioén a la diferencia entre el valor real
de la caracteristica en la poblacion y el que se obtiene de la
muestra por medio del estimador.

Este error se suele acotar E <&, con una confianza también
determinada por 1- a.

La precision del muestreo se refiere al error maximo admisible en el
proceso y suele tomarse como la semiamplitud del intervalo de
confianza. Este parametro tiene una gran influencia en el tamafio
de la muestra. Es usual que se tome en un 5%.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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C AENOR

once ptOS (muestreo)

Por qué se necesitan muestreos precisos

Sesgo =1/3
Sesgo =1/3 o g 7
Poblacién
N(x#=0,0 =3)
Muestreo Muestr/
N(u=1/3 0, 0=3) N(u=1/3 o,0=1/3)

Porcentaje de muestra Porcentaje de la muestra
entre [-1c, +10] de la entre [-10, +10] de la
poblacion = 65,36% poblacién = 97,72%

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Conceptos (muestreo)

Esquema de muestreo: MAS

Consiste en una extraccion de la muestra totalmente al
azar.
Para aplicarlo se genera un conjunto de nimeros aleatorios, de
distribucion uniforme, que referencian a los elementos del marco
que van a formar parte de la muestra.
Ventajas

Caso mas simple de muestreo probabilistico

Todos los elementos del marco tienen la misma probabilidad de
ser incluidos en la muestra.

Hipotesis base de muchos métodos de control.

Suele ser la tipologia mas eficiente desde el punto de vista
estadistico.

Su formulacion matematica y los niveles de informacion
necesarios para aplicarlo son los mas reducidos.

Inconvenientes
Puede presentar problemas de ejecuciéon y en costes.
Se necesita conocer el marco.
Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Conceptos (muestreo)

Esquema de muestreo: MAS

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Conceptos (muestreo)

Tamafo para estimar una media

*» La normalidad suele ser la hipotesis mas asumida en el control
de variables cuantitativas.

*» En los controles cartograficos usualmente se controla un valor
medio correspondiente no tanto a una poblacion de
mensurables existente en la realidad (p.e. elevaciones) como
de los errores entre los valores correspondientes a un
conjunto de datos seleccionados del producto y los valores
para esos mismos elementos en una fuente de mayor

exactitud.
No*
[ s _ s | ="
X-Z,—=:X+Z —
L st %‘MJ o'+ 5
Za/Z

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

Conce ptOS (muestreo)

AEN/CTN 148

Tamafo para estimar una media

N&?

2
~ &
O'2+NT

ta/Z

20 puntos
asegurar una
precision de

0,456

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales

22 Reunién Grupo de Trabajo / Madrid Marzo 2008

31

Perspectivas

AEN/CTN 148

Elementos de control

= No sélo puntos bien definidos: otras tipologias (L, A)

Proceso

= Automatizacién del control posicional
Técnicas

= Estadistica robusta, krigeaje

= Redes neuronales

= |SO 3951

Gestion

= Dentro de SGC (p.e. ISO 9000)
Metadatos

= Mas abundantes y orientados al uso

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Metodos NMAS, EMAS, ASPRS y NSSDA

Proyecto Normativo:

Ug)'(‘;fg;'ggsrie Evaluacion componente posicional de los datos espaciales Urg\ée:]r;écri]ad
Madrid, 10 de marzo de 2008
Dr. Alan D.J. Atkinson ZSES
Departamento de Expresion Gréfica ~
= Area |. Cartografica, Geodésica y Fotogrametria
Grupo de Investigacion en .. . Grupo de Investigacion en
Ingenieria Geomatica y Escuela Politécnica INGENIERIA CARTOGRAFICA
Patrimonio Urbano Av. Universidad s/n°

10.071 Céceres — Espafia

atkinson@unex.es

Estandar NMAS

Estandares para el control de la exactitud posicional
EE.UU.:

o Estdndar NMAS - National Map Accuracy Standard
o Estdndar EMAS - Engineering Map Accuracy Standard

o Estandar ASPRS - Spatial Accuracy Specification for Large
Scale Topographic Maps

e Estandar NSSDA - National Standard for Spatial Data Accuracy

i © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu @) 20228
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Proyecto de Norma sobre Evaluacion de la Componente AEN/CTN 148
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Estandar NMAS

NMAS - National Map Accuracy Standard

o Aplicaciones corrientes: el NMAS (USBB, 1947) es el estandar
empleado por el USGS desde 1947

o Método de comparacién: fuentes de mayor exactitud.

e Componente posicional: horizontal y vertical. X e Y de forma
conjunta. La componente Z de forma independiente.

e Clases de elementos: Puntos.

o Correspondencia con un estandar de exactitud predefinida;

Se especifica si la cartografia cumple o no cumple con el
NMAS.

i © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu GF) 3de 28
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Estandar NMAS

Procedimiento:

e seleccionar una muestra sobre el mapa de, al menos, 20
puntos de facil determinacién

e determinar las coordenadas de los puntos sobre el mapa

¢ obtener las coordenadas de los mismos puntos sobre una
fuente de mayor exactitud

o determinar si se ha alcanzado el estandar de exactitud
horizontal predefinido > USGS:

@ Cartografia a escala mayor que 1/20.000: maximo el 10% de los
puntos - error hz. mayor de 1/30 de pulgada (0.846 mm)

e Cartografia a escala menor que 1/20.000: maximo el 10% de los
puntos = error hz. mayor de 1/50 de pulgada (0.508 mm)

i © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu GF) 4028
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Proyecto de Norma sobre Evaluacion de la Componente AEN/CTN 148
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Estandar NMAS

Procedimiento:

o Determinar si se ha alcanzado el estandar de exactitud vertical
predefinido > USGS:

e como méaximo, el 10% de los puntos de la muestra pueden
tener un error vertical mayor de la mitad del intervalo de las
curvas de nivel. El error en la dimension vertical puede
corregirse modificando la posicion de los puntos en una
cantidad igual al error horizontal aceptable.

i © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu GF) 5 de 28
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Estandar NMAS

NMAS - National Map Accuracy Standard

o Los resultados son completamente diferentes en funcion
de la escala del mapa:
e 1/30” (0.846 mm) > 1/20.000 (p.e.: 1/1.000, 1/5.000 ...)
- Mayor (+) nivel de detalle y menor (-) nivel de generalizacion
e 1/50” (0.508 mm) < 1/20.000 (p.e.: 1/50.000, 1/100.000 ...)
m Menor (-) nivel de detalle y mayor (+) nivel de generalizacion

o El estdndar es muy permisivo (se aceptan casi todas
las muestras) en el primero de los casos (E > 1/20.000)

o El estdndar es muy restrictivo (se rechazan casi todas
las muestras) en el segundo de los casos (E < 1/20.000)

i © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu GF) 6 de 28
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Estandar NMAS

|1/30u| Niveles de aceptacion NMAS @ Cartografia )
100.00 TN R KRR R R R KRR R R R R con calidad un
9000{ ZR PR <>H““’?$ 15 % mejor que la
Lee**? . * 1/30” para cartografia necesaria (1/50.000
80.00 - un 15 % mejor \> 12.5m > 10.625m)
70.00 -
5 D
B ooy « cl Estandar original
& 50.00 . (1/30" > >1/20.000)
& : A, °A J
$  40.00 e AB
B A, p
30.00 b = x D] Estandar original
[Z50" faasaaan,f (1/50” > <1/20.000)
20.00 )
10.00
oo ‘ ‘ Opci6n intermedia |
0 20 40 60 80 100 120 o
(1/40")
Tamafio muestral (n)

TFTSS © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.es/igpu G) 7 de28
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Estandar NMAS

Consideraciones sobre el NMAS:

¢ Muy permisivo E > 1/20.000 y muy restrictivo E < 1/20.000.

o Para aceptar una BDG a escala < 1/20.000, ésta debera ser un
15 % mas exacta (empleando 120 puntos de control).

e Tan solo realiza un estudio sobre el porcentaje de valores que se
encuentran por encima de una determinada tolerancia dada en
funcion de la escala.

¢ En el caso de que no se supere, no se puede estimar cuanto costaria
hacer una cartografia que cumpliera con el estandar. Analogamente,
si se supera, no se puede estimar cuanto mejor es la cartografia y
saber si se esta produciendo mas exacta de lo estrictamente
necesario (con el correspondiente incremento de costes para el
productor).

TFTSY © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.es/igpu G) 8 de28
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Estandar NMAS
Procedencia EE.UU.
Afio 1947 & |Outliers Si
s Aspectos formales Bajo t%“ Sesgo
S |Tipo (EMAS, NMAS...) NMAS || E [EM.C.
%_ Hoja, serie, lote, area ... Area i m, s
< |Aislado o en flujo — |Planimetria Si
Escalas £ |Atimetria Si
Elemento de control: puntos Si © 13D
o |Tamafio de la muestra Desplaza X,Y parala Z Si
% Tipo puntos (descripcion) § Circular ; X,Y XY
é Guia distribucion espacial puntos % Categorias exactitud
Sub-regiones & MDT
Precisién muestreo FME Expresion Ac./Rechaza
‘g’ Absoluta Si Informacion general * 1
i |Relativa & |Probabilidad en el resultado 90%
‘g;_ Contraste de hipotesis basicas S |Incertidumbre del método
T |Normalidad implicita Si Valoracion global * 1
E ] (é)AIan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu . - 63 9de 28
i 4 Grupo de Investigacion en Ingenieria Geomatica y Patrimonio Urbano (UEX) - Gr. Ingenieria Cartogréfica (UJA)

Estandar EMAS

EMAS - Engineering Map Accuracy Standard

o Aplicaciones corrientes: ideado por la Sociedad Americana de
Ingenieros Civiles (ASCI, 1983). Gran flexibilidad para su uso
en cualquier tipo de aplicacion. La ASP - ligeros cambios
(clases de mapas y niveles de exactitud preestablecidos) - tras
el debate en ASPRS - cambios mayores: estandar ASPRS.

¢ Método de comparacion: fuentes de mayor exactitud.

¢ Componente posicional: horizontal y vertical, de forma
independiente para todas ellas: X, Y, Z.

e Clases de elementos: Puntos.

e Correspondencia: Define umbrales aceptables de error y nivel

de confianza. Basado en hipétesis sobre los errores aleatorios y
sistematicos.
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Estandar EMAS

Procedimiento:
e seleccionar una muestra de n puntos (n = 20)
e calcular el error para cada punto en su componente X:

Error en la
componente X
para el punto i

e calcular el error medio: : — 1
Error medio en la e :—Ze.
componente X X n* 1 Xt

1=
Numero de puntos
. .. de la muestra
e calcular la desviacion:

i 1 n ( —)2
Desviacion tipica en — —
i=1

IZTSE © Alan D.J. Atkinson - www.unex.esfigpu/Alan - atkinson@unex.es &3 11 de 28
841 Grupo de Investigacion en Ingenieria Geomatica y Patrimonio Urbano (UEX) — Gr. Ingenieria Cartografica (UJA) [3=

Estandar EMAS
Error medio en X

Procedimiento:

o calcular el test de cumplimiento / rechazo
del estandar empleando los limites de error
aceptables para los errores sistematicos
(desplazamientos constantes sobre el mapa): Desviacion tipica en X

o el mapa Cumple St ‘tx‘ S thfla g Nivel de significacion ‘
‘ﬁ Grados de libertad ‘

o calcular el test de cumplimiento / —
, S 2 (n _1) Limite RMSE
rechazo del estdndar empleando 22 =x Escala o )
o X 2 mapa
los limites de error aceptable; para o) %0 0,0125
los errores casuales (aleatorios): 1:100 0,025
Varianza estimada iggg 8’?22
i A PRIORI para el mapa = !
o el mapa cumple si: [, > 1.1.000 0.25
| 22< s 1:2.000 0,50
X 1:4.000 1,00
— 1:5.000 125
i 4 © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu 1:10.000 2,50
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Estandar EMAS
Procedimiento: - enresumen EMAS
, v
e calcular test analogos (para - -
. L. 9 (p ‘ Célculo de diferencias |
errores sistematicos y casuales) T
en el resto de las compaonentes: Deteccion de errores R
YyZ. SISTEMATICOS | | E
o la cartografia cumplira con el (t'Sth'e”t) E{
EMAS si todas las componentes Deteccion de errores A
han superado los test CASUALES 1
correspondientes. (Chi-Cuadrado) 0
!
ACEPTACION
i © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu GF) 13 de 28
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Estandar EMAS

EMAS (1-0)roa= Sar [ (1-0);2 (1-a),2 - ...]
o Niveles de significacién parciales < totales: Bonferroni

Niveles de confianza parciales: 1-O %

Test T-Student Chi-cuadrado 1-0L

Componente X Y X Y )

Test original 090 | 090 | 095 | 095 |0.73

0.987 0.987 0.987 0.987
Test modificado 0.95
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Simulacién N(0,1) para G ewas) = 1

- Test original 5
100 - Variabilidad: contraste
Contraste Chi-Cuadrado t-Student Y
95 - P . — -
o« - —_—
o NI _—=
=1 - - -l
€ 90 === L= —
= _-r | —
s} -1 L—]
o 85 -77 |
2 == |
S -7 |
= 80 LD —
§ / — — Exrrores sistematicos
< ‘ .
75 Total EMAS | Erores casuales | —
70 t t t t t t

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
(n) puntos por muestra

Simulacion N(0,1) para G@weas) = 1
Test aplicando BONFERRONI
100
Y =
PO | —
(7] =
o 99+ = /
B e /
% L= " /
e 98 2
=
2 7
% 97 Map: 1
= — — Errores sistematicos
§ 96 - - 'Erorescasuales | |
95 1 1 T
WA TG © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex,e 0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
PS¥L Grupo de Investigacion en Ingenieria Geomatic (n) puntos por muestra

Estandar EMAS

Consideraciones sobre el EMAS:

< El nivel de significacién en sistematismos (t-Student) es del 10 % para
cada componente. Esto hace que el estandar sea muy restrictivo.

o El nivel de significacién para cada componente en el contraste para
el estudio de la variabilidad (Chi-Cuadrado) es del 5 %. Por ello,
el estandar se hace mas restrictivo.

o Sino se efectda la correccién por Bonferroni, el nivel de confianza
final del estandar es del 73 % en vez del 95 % (tal y como se entiende
de la lectura del estandar). De esta forma, el riesgo del productor
es excesivamente elevado (el 27 % de los mapas “buenos” son
rechazados), mientras que practicamente se ha eliminado el riesgo
del usuario.
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S ¥L Grupo de Investigacion en Ingenieria Geomatica y Patrimonio Urbano (UEX) - Gr. Ingenieria Cartografica (UJA) [




AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Estandar EMAS
Procedencia EE.UU.
Afo 1983 & |Outliers Si
s Aspectos formales Bajo % Sesgo Si
'S |Tipo (EMAS, NMAS...) EMAS £ |[EMC.
= |Hoja, serie, lote, area ... Area W m, s Si
< |Aistado o en flujo = |Planimetria Si
Escalas > 20000 ‘§ Altimetria Si
Elemento de control: puntos Si © 13D
o |Tamafio de la muestra 20 Desplaza X,Y parala Z
% Tipo puntos (descripcion) § Circular ; X,Y XY
é Guia digtribucién espacial puntos % Categorias exactitud
Sub-regiones & MDT
Precision muestreo FME 3x Expresion Ac./Rechaza
*g' Absoluta Si Informacion general * 3
i |Relativa 8 |Probabilidad en el resultado = 95%
*g;_ Contraste de hipétesis béasicas 8 |Incertidumbre del método
| £ |Normalidad implicita Si Valoracion global * 3
E_ G (é)AIan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu o y 63 17 de 28
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Estandar ASPRS

ASPRS - Spatial Accuracy Specification for Large Scale Topographic Maps

o Aplicaciones corrientes: especifica la exactitud de los mapas topogréficos
a gran escala. Proviene del estandar ARPRS y fue desarrollado por la
American Sociely of Photogrammetry and Remote Sensing

e Método de comparacion: fuentes de mayor exactitud.

e Componente posicional: horizontal y vertical, de forma independiente
para todas ellas: X, Y, Z.

e Clases de elementos: Puntos. Limite

¢ Correspondencia: en el caso de los mapas de mejor calidad Escala R?:'ns)E
(Clase I), se establecen limites al RMSE para las componentes
X e Y segun la escala del mapa. 11_115000 060012255
En altimetria se considera que el RMSE es de 1/3 del intervalo 1:200 0.050
entre curvas de nivel, salvo en el caso de puntos acotados que 1:500 0,125
sera de 1/6 de dicho intervalo. 1:1.000 0,25
Los limites para los mapas de Clase Il y Clase Il p2o0 | oo
—>multiplicando x2 y x3 respectivamente. 1:5.000 125
Se permite que un producto cumpla los requisitos de una clase 1:10.000 | 2,50
en planimetria y los de otra en altimetria. 1:20.000 | 5,00

TFTSY © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.es/igpu 63 18 de 28
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Estandar ASPRS

Procedimiento:

o seleccionar una muestra de, al menos, 20 puntos de control.
o detectar y corregir los errores previos de inconsistencias, signos, etc.
o calcular el RMSE para cada componente (X,Y,Z):
se incluira una leyenda que haga referencia
expresa de que el producto ha sido compilado
para cumplir con el estandar o que ha sido Erroren la
comprobado y cumple con el estandar: componente X

parael punto i

2

RMSE , = e

e
S|

n
i=1

“This map was compiled to meet the ASPRS standard for class (1., 2., 3.) map accuracy”

“This map was checked and found to conform to the ASPRS standard for class (1., 2., 3.)
majp accuracy”

“Este mapa ha sido compilado para cumplir con el estdndar ASPRS para
mapas de Clase | (Il o 1ll)”

“Este mapa ha sido comprobado y cumple con el estandar ASPRS para
= mapas de Clase | (Il o Ill)” L

T 7T T TS O ST o0 T U G775~ WYV W T TS ATGTg e — — (& 5 JEEAE
:.‘_@E Grupo de Investigacion en Ingenieria Geomatica y Patrimonio Urbano (UEX) — Gr. Ingenieria Cartografica (UJA) [543+

Estandar ASPRS

ASPRS

o Eltotal de la poblacion N(0,1) € Clase |

e Entre 10y 90 puntos % € Clase | 2 de 31 % a 27 % (+ 2.5 %)
e Tendencia a clasificarlo en Clase Il

o Experimentos con distintos niveles de restriccion para la Clase |

Pertenencia alaClase 1

WIESTSs 5 so e e
71 R

a0

h / -t -
- ——i )
E 70 — —
.2 1.2
I se0 — - —- 13
g 50 =
10 Cartografia un 30 %nhejor
30 £
20
o 20 40 60 80 100 120 140 @3 20 de 28

(n) puntos por muestra
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Estandar ASPRS

Consideraciones sobre el ASPRS:

e Con 20 puntos de control (1-a = 0,95) se clasifica como
€ Clase | sila BDG es un 30 % mas exacta.

e Con 40 puntos de control - la BDG ha de ser un 20 %
mas exacta.

e Con 150 puntos de control > la BDG ha de ser un 10 %
mas exacta.

i © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu GF) 21 de 28
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Estandar ASPRS
Procedencia EE.UU.
Afio 1990 & |Outliers Si
5 |Aspectos formales Bajo © |Sesgo
'S |Tipo (EMAS, NMAS...) ASPRS | E EMC. Si
%_ Haja, serie, lote, &rea ... Hoja D |m, s
< |Aislado o en flujo 5 Planimetria Si
Escalas >20000 || £ Altimetria Si
Elemento de control: puntos Si © 13D
o |Tamario de la muestra 20 Desplaza X,Y parala Z Si
% Tipo puntos (descripcion) é Circular ; XY XY
% Guia distribucion espacial puntos Si % Categorias exactitud Si
Sub-regiones & IMDT
Precision muestreo FME 3x Expresion Frase
g |Absoluta Si Informacion general * 3
i |Relativa & |Probabilidad en el resultado = 100%
*g;_ Contraste de hipotesis basicas S |Incertidumbre del método
T |Normalidad implicita Si Valoracion global * 2
E i (é)AIan D.J. At_kinspn - atkinson@une)g,gs - wwv_v.un_ex.es/igpu o o @3 22 de 28
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Estandar NSSDA

NSSDA - National Standard for Spatial Data Accuracy

e Aplicaciones corrientes: las agencias federales de los Estados
Unidos que realicen labores de producciéon de datos
cartograficos analégicos y/o digitales han de cumplir con el
NSSDA (FGDC, 1998)

e Método de comparacién: fuentes de mayor exactitud.

e Componente posicional: horizontal de forma conjunta (XY),
vertical de forma independiente (Z).

e Clases de elementos: Puntos.
e Correspondencia; basado en el RMSE. El propio usuario es
quien decide los umbrales de aceptacion, aunque el estandar

ofrece unas tablas en las que se presentan unas exactitudes
recomendadas al usuario. Sustituye al NMAS y al ASPRS.

i © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu GF) 23 de 28
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Estandar NSSDA

Procedimiento:

e seleccionar una muestra de, al menos, 20 puntos
perfectamente definidos sobre la cartografia y sobre la fuente
de mayor exactitud.

e detectar los errores previos de inconsistencia, signos, ...

o calcular el RMSEXx para la componente X, y de forma analoga
para componente Y, segun:

1 2
RMSE, = /ﬁ;e »

o calcular el RMSEr para la componente posicional (XY) segun:
RMSE, = /RMSE 2 + RMSE ?

i © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu GF) 24 de 28
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Estandar NSSDA

Procedimiento:

o calcular el coeficiente de exactitud posicional a un 95% de nivel de
confianza dependiendo de dos opciones:

a) en caso de que RMSEx = RMSEy
Exactitud, =1.7308- RMSE,

b) en caso de que RMSEx # RMSEy
[Exactitud, =1.22385-(RMSE,, + RMSE, |

o calcular el RMSEz para la componente Z de forma analoga, asi
como el coeficiente de exactitud posicional a un 95% de confianza
para la componente Z:

[Exactitud, =1.96- RMSE,

i © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu GF) 25 de 28
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Estandar NSSDA

Procedimiento:
e junto a la leyenda del mapa debera aparecer:

“Using the National Standard for Spatial Data Accuracy, the data set tested meters (or feet)
horizontal (or vertical) accuracy at 95 % confidence level.”

... 0 hien ...

“Using the National Standard for Spatial Data Accuracy, the data set compiled to meet
meters (or feet) horizontal (or vertical) accuracy at 95 % confidence level.”

“Comprobado para metros de exactitud horizontal (o vertical) al 95% de nivel de confianza.”
... 0 bien ...
“Compilado para metros de exactitud horizontal (o vertical) al 95% de nivel de confianza.”
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Estandar NSSDA

NSSDA

o El valor para el total de la poblacién N(0,1) > 2,447

@ Sobre una determinada poblacion N(0,1), se han seleccionado
1000 muestras aleatoriamente, obteniendo el valor medio de la
Exactitud, asi como la desviacion tipica de dicho valor.

e Repitiendo el proceso x100 poblaciones aleatorias, se obtiene una
desviacion tipica entre poblaciones - fiabilidad de los resultados
>[05-0.2] %

i © Alan D.J. Atkinson - atkinson@unex.es - www.unex.esfigpu &3 27 de 28
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Probabilidad circular al
95 % de nivel de
confianza

Exactitud, —
pablaciona Exhctitud estimada por NSSDA para L = 95%
= 2.447
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Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

Estandar NSSDA

Consideraciones sobre el NSSDA:

o El estandar sobreestima la exactitud de la poblacion analizada
(subestimando el error).

e Para un tamafio muestral de 20 puntos - la variabilidad es + 11%
(exactitud al 89 % de nivel de confianza).

e Para que dicha variabilidad > + 5 % - 100 puntos de control.
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Estandar NSSDA

Procedencia EE.UU.

Afio 1998 & |Outliers Si
5 |Aspectos formales Alto S |Sesgo
‘s |Tipo (EMAS, NMAS...) NSSDA | E EMC. Si
%_ Hoja, serie, lote, area ... Area o m, s
<= |Aislado o en flujo — |Planimetria Si

Escalas ‘§ Altimetria Si

Elemento de contral: puntos Si © 13D
o |Tamanio de la muestra 20 Desplaza X,Y parala Z
% Tipo puntos (descripcion) é Circular ; XY C
é Guia digtribucibn espacial puntos Si % Categorias exactitud

Sub-regiones & [MDT Si

Precision muestreo FME 3x Expresion Frase
3 |Absoluta Si Informacion general * 3
i |Relativa g | Probabilidad en el resultado 95%
‘S;_ Contraste de hipotesis basicas O |Incertidumbre del método

| £ |Normalidad implicita Si Valoracion global * 2
] (é)AIan DJ. At_kinspn - atkinson@une)g,gs - Www.unex.esfigpu o o @3 30 de 28
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Procedencia EEUU. | EEUU. | EEUU. | EE.UU.

[Afio 1947 | 1983 1990 | 1998
5 Aspectos formales Bajo Bajo Bajo Alto
‘2 |Tipo (EMAS, NMAS..) NMAS EMAS ASPRS | NSSDA
'}zi IHoja: sene, lole, area ... Area | Area Hoja | Area
= Aistado o en flujo
Escalas > 20000 | > 20000
|Elemento de control: puntos Si | Si Si | Si
| o [Tamaio e la muestra 2 20 | 20
£ |Tipo puntos (descripcion)
S |Guia distribucion espacial puntos Si Si
= | Sub-regiones | |
Precision muesireo FME 3% 3 3%
S |Absoluta Si Si Si Si
i [Relativa
g’ \Contraste de hipdtesis basicas | |
T |Normalidad implicita Si Si Si Si
£ |Outiiers Si Si Si Si
€ |Sesgo Si |
E EMC. Si Si
& m. s Si |
= |Planimetria Si Si Si Si
§ |Altimetria Si si si | si
D
Desplaza XY parala Z Si Si
£ [Crcular ;XY XY XY, 3 R [
5 |Calegori fitud Si
& [MoT [iEsi
Expresion Ac./Rechaza| Ac/Rechaza| Frase Frase
in general * 1 3 3 3
AT © Alan D.J & |Probabiidad en el resultad 90% = 05% =100% | 95% @:__) 31 de 28
WSGFY Grupo de In O Incertidumbre del método réfica (UJA) =]
Vi ion global * 1 3 2 2

Final de la presentacion
Muchas gracias por su atencion
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148 Proyecto de norma
sobre la evaluacion de la componente posicional
de los datos espaciales

Control de calidad posicional
con Sistema de Posicionamiento Global
en la Serie L (escala 1:50.000)
de la Cartografia Militar de Espafa (CEGET)

STANAG 2215

Wenceslao Lorenzo Romero Juan Angel Dominguez Garcia-Gil
Departamento de Geodesia y Topografia (EGET) Centro Geogréafico del Ejército

Madrid, 10 de marzo de 2008

Control de calidad posicional con GPS. Serie L (CEGET). STANAG 2215

AGENDA

Introduccion

Antecedentes

Material y metodologia

Resultados

Conclusiones

Wenceslao Lorenzo Romero 2 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Control de calidad posicional con GPS. Serie L (CEGET). STANAG 2215

AGENDA

Introduccion

Antecedentes

Material y metodologia

Resultados

Conclusiones

Wenceslao Lorenzo Romero 3 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Introduccién

STANAG 2215
Evaluation of land maps, aeronautical charts
and digital topographic data

Wenceslao Lorenzo Romero 4 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Control de calidad posicional con GPS. Serie L (CEGET). STANAG 2215

AGENDA

Introduccion

Antecedentes

Material y metodologia

Resultados

Conclusiones

Wenceslao Lorenzo Romero 5 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Antecedentes

1997

Criterios para el control de
precision cartografica de las
series C, 2C y 5L

Joaquin Rodriguez-Monteverde Cantarell « STANAG 2215

Escuela de Geodesia y Topografia - Cartografia analégica

Wenceslao Lorenzo Romero 6 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Antecedentes

XVI Congreso Internacional de
Ingenieria Grafica (2004)

Aplicacion del GPS al control de la
cartografia catastral urbana

Francisco Manzano Agugliaro
Miguel Angel Montero Rodriguez

Gil Manzano Agugliaro - EMAS/ASPRS estandar
Dpto. Ingenieria Rural - CDGPS (relativo, medida de fase)

Escuela Politécnica Superior
Universidad de Almeria

Wenceslao Lorenzo Romero 7 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

STANAG 2215

Referencias

STANAG 2211 IGEO Geodetic datums, projections, grids
and grid references

STANAG 3591 IGEO Criteria for maximum elevation figure
for aeronautical charts

STANAG 3676 IGEO Marginal information on land maps,
aeronautical charts and photomaps

STANAG 3809 IGEO Digital Terrain Elevation Data (DTED)
exchange format

STANAG 4278 C3 Method of expressing navigation
accuracy

STANAG 7016 IGEO Maintenance of geographic Materials

1SO 19114 Geographic information. Quality
evaluation procedures

Wenceslao Lorenzo Romero 8 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET
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STANAG 2215

Wenceslao Lorenzo Romero 9 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

STANAG 2215

Wenceslao Lorenzo Romero 10 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Control de calidad posicional con GPS. Serie L (CEGET). STANAG 2215

AGENDA

Introduccion

Antecedentes

Material y metodologia

Resultados

Conclusiones

Wenceslao Lorenzo Romero 11 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Material y metodologia

Fases del proceso de evaluacion:

Obtencion de la muestra.
Fase de campo.

Postproceso.

Depuraciéon de puntos.
Aplicacion del STANAG 2215.

Wenceslao Lorenzo Romero 12 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Obtencién de la muestra

- Hoja 22-12 de Almudévar.

- Areas de muestreo: Toda la hoja.

- 3 zonas de 9 Km x 19 Km.

- En cada zona se eligieron 50 puntos.

- Composicién total de la muestra: 150 puntos.
Zona Il Zona | Zona |11

Wenceslao Lorenzo Romero 13 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Material y metodologia

Obtenciéon de la muestra

Composicion de la muestra:

Punto de cota  Otros
aislado 2%
3%

Esquina de casa
21%

PK,s
11%
Apeadero o
Estacion FFCC
3%
Puente

6%

Cruce Acequia -
Carretera o

Camino
3%
Cruce de Caminos
o Carreteras
51%
Wenceslao Lorenzo Romero 14 Juan A. Dominguez Garcia-Gil

DGYT (EGET) CEGET




AEN/CTN 148
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Posicional.
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Material y metodologia

Obtencién de la muestra

Lectura de coordenadas en el plano:

Una persona realizé todas las lecturas de los puntos en el plano.

Wenceslao Lorenzo Romero 15 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Material y metodologia

Fase de campo

Organizacion:

3 equipos con 2 personas por equipo. Zona Il Zona | Zona 111

Medios por equipo:

1 Vehiculo TT.
1 Receptor completo Trimble 4000 SSE

Duracion de la fase de campo: 3 dias en sesiones de mafana y tarde.

Wenceslao Lorenzo Romero 16 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET
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Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Postproceso:
Sistema GPS: Hoja a evaluar:
WGS84 ED50
Planimetria: Coordenadas en WGS84 Planimetria: Coordenadas en ED50
Altimetria: Altura elipsoidal Altimetria: Altura ortométrica
Es necesaria la transformacion de datum planimétrico y altimétrico
Wenceslao Lorenzo Romero 17 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Material y metodologia

Postproceso:

Fuentes de error a considerar

Método para determinar el error Magnitud del error

»>Estacionar en vértices geodésicos de la zona, en las mismas
condiciones en las que se levantan los puntos:

Cambioide
Tiempo de estacién: 10 minutos. >Planimetria = 12,3 cm

Namero minimo de satélites: 5

Transion Mascara de elevacion: 15° »Altimetria =13 cm

»Comparar las coordenadas transformadas con las de las resefias
oficiales del IGN.

Posicionamienio del GRS,

Se puede considerar que la fuente de referencia no presenta errores por
debajo de la apreciacion gréafica de la escala evaluada.

Wenceslao Lorenzo Romero 18 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET
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Material y metodologia

Depuracién del analista

Depuracion de los puntos:

Coordenadas
leidas en mapa

Con esta depuracion se eliminan los errores de posicionamiento en la fase de captura

Se elimin n 17 puntos

AEN/CTN 148

AENOR

Wenceslao Lorenzo Romero
DGYT (EGET)

19

Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET

Material y metodologia

EVALUACION DE LA MUESTRA

Planimetria:

Aplicacion del STANAG 2215

pecrn

Escala:

50000

DATOS DE ENTRADA.

Limite inferior

Limite Superior

DGYT (EGET)

[Media de los errores en eje 291711
Media de los errores en efe 2,738 11900
[Media de los errores en H= -1,5099 -0,1884
[Desviacion tipica en eje 18,0125 222323
IDesviacion tipica en eje 11,9563 147573
IDesviacién tipica en H= 40217 49638
[Error circular estandar= 15,2873 18,8686
IN° puntos en planimetria: Grados de libertad en planimetria: 123
IN° puntos en altimetria: Grados de libertad en altimetria= 123
OUTLYING POINT CHECK
Tolerancia de error en X 61,9081 61,9503 <emorenX< 61,8658
[Tolerancia de error en Y: 41,0932 41,8676 <emorenY < 40,3187
[Tolerancia de error en H: 13,8223 715 <erorenH <
ANALISIS
Limite inferior  Valor més probable  Limite Superior
ALTIMETRIA:
Estimacion del LMAS sin sesgo 662 730 817
Linear point to point accuracy 936 1033 1155
(Intermediate quantity blsigma) 0211 0,191 0471
Signifcance of Avge H if: si sl si
Absolute LMAS (bias model 1) 6,77 744 829
Absolute LMAS (bias model 2) NA NIA NIA
Selected LMAS figure 677 744 829
Adjusted LMAS figure 757
Rating 1
PLANIMETRIA:
Estimacion del CMAS sin sesgo 32,8066 36,21 40,4921
Planimetric point to point accuracy 46,40 5122 5726
Systematic shit 0776
Significance of shift NO NO NO
(Intermediate quantity d/sigmaC) 005 005 004
Absolute CMAS con sesgo NA NA NA
Selected CMAS figure 3281 3621 4049
Adjusted CMAS figure 3681
Rating B
Wenceslao Lorenzo Romero 20 Juan A. Dominguez Garcia-Gil

CEGET
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Posicional. ALENOR

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

-Calculo de X, Y
-Célculo de 0,0,
-N° de puntos y grados de libertad

Caracterizacion
de la muestra

Andlisis de los errores
groseros detectados

¢Se pueden
corregir?

¢Existen errores
groseros?

Tratamiento especial
de los errores
groseros

¢La fuente de referencia
presenta errores
significativos?

iLa fuente de referencia es
ndependiente del producto g
evaluar?

Wenceslao Lorenzo Romero 21 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Resultados y discusion

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:
PUNTOS OBSERVADOS
HOJA DE ALMUDEVAR (29-12/285)
=
U e s ror enplanieri iimees | Toospne
% v I % v yure

Se caracteriza la muestra .

v

[ aseo025.000 |

4663700000
4664215000
%

3
[Apeadero o Esiacion FrCC

| atesasson ] s Planimetria Altimetria
[ ass2a75.000 | ~1955 Jedicacion Media -3,681
RTINS TS R R Desviacion tipica 31,665
se53200 5 130 fEdncacon Numero puntos planimetria 133
555 Cree e Cambes o Caneores Grados de libertad 132
oo

-4.695 JEdicacon
581 |Cruce de Caminos o Careras
2500 JCruce de Camings o Caneteras

A
i

Fuene
4175 Jpveme
3,240 JCruce de Camings o Caneieras
0.437JCruce de Caminos o Carretras.
1,024 |[Cruce de Caminos o Careteras
0,281 [Cruce de Caminos o Caneteras
2,997 fCruce de Caminos o Careteras
5 491 fcancacion
2,655 JCruce de Caminos o Careeras
fCruce de Caminos o Caneteras
4350 JEafcasion
3

a53288,201

1,575 Cruce de Camings o Caneieras

[“os1740.000 | assssno00 2345 Cruce Acequia - Canetera 0 Caring
3

el ER R

oo e o
o ST 3
£ o170 000 —saessoso00 | #1500 i 3
P
Wenceslao Lorenzo Romero 22 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
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Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

Andlisis de los errores
groseros detectados

¢Se pueden
corregir?

groseros?

Caracterizacion
de la muestra

ZExisten errores

Tratamiento especial
de los errores
groseros

¢La fuente de refer

significativos?

ndependiente del pro
evaluar?

presenta errores

iLa fuente de referencia es

encia

ducto 3

Calculo de X

Y

-Célculo de 0,0,

Ne de puntos y grados de libertad

AEN/CTN 148

AENOR

Wenceslao Lorenzo Romero 23
DGYT (EGET)

Juan A. Dominguez Garcia-Gil

CEGET

Material y metodologia

Planimetria:
FECHA:

Aplicacion del STANAG 2215 EVALUACION DE LA MUESTRA

1/Escala: 50000

DATOS DE ENTRADA

X
SO +R
H

Obtenemos los intervalos para
detectar los “outliers”

Limite |nferior __Valor mas probable Limite Superior
Media de los errores en eje X= -8,2293 0,8671
Media de los errores en eje Y= -2,1522 54840
Media de los errores en H= -1,3303 0,1495
Desviacion tipica en eje X= 28,7782 35,2698
Desviacion tipica en eje Y= 24,1586 29,5097
Desviacion tipica en H= 24,6817 57361
Error circular estandar= 26,5690 29,234 32,5530
IN° puntos en planimetria Gratlos de libertad en planimetria= [ 132
IN° puntos en altimetria: dos de libertad en altimetria= | 132
POINT CHECK

Tolerancia de error en X: <ermorenX< 95,4524
[ Tolerancia de error en Y: <errorenY < 84,8860
[Tolerancia de error en H: <ermorenH< 536

R| = (1.9423+0.5640g,,0)-c

aron 9 punto:

‘outli

Wenceslao Lorenzo Romero 24
DGYT (EGET)

Juan A. Dominguez Garcia-Gil

CEGET
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Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

Calculo de X, Y
-Célculo de 0,0,
Ne de puntos y grados de libertad

Caracterizacion
de la muestra

sl
Andlisis de los —
¢Se pueden ZExisten errores
corregir? errores groseros groseros?
detectados
NO NO

2 2

Tratamiento especial o2 + 07

de los errores Oy = 4| X—L

c™m

groseros 2

¢La fuente de referencia
presenta errores
significativos?

iLa fuente de referencia es
ndependiente del producto g
evaluar?

Wenceslao Lorenzo Romero

DGYT (EGET) 25

Juan A. Dominguez Garcia-Gil

CEGET

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria: __
Célculo de X, Y

-Célculo de 0,0,
Ne de puntos y grados de libertad

Caracterizacion
de la muestra

st
e puedon Analisis de los
CEsiecs errores groseros
9 detectados
NO

Tratamiento especial
de los errores
groseros

¢La fuente de referencia
presenta errores
significativos?

iLa fuente de referencia es
ndependiente del producto g
evaluar?

Wenceslao Lorenzo Romero

DGYT (EGET) 26

Juan A. Dominguez Garcia-Gil

CEGET
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Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

Caracterizacion

st
e puedon Analisis de los
CEiecs errores groseros
9 detectados
NO

Tratamiento
especial de los
errores groseros

de la muestra

ZExisten errores
groseros?

NO

o} + ol
Oy = | ZX Y
c™M

¢La fuente de referencia
presenta errores
significativos?

iLa fuente de referencia es
ndependiente del producto g
evaluar?

Calculo de X, Y
-Célculo de 0,0,
Ne de puntos y grados de libertad

Wenceslao Lorenzo Romero
DGYT (EGET)

27

Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

Caracterizacion

st
e puedon Analisis de los
CEsiecs errores groseros
9 detectados
NO

Tratamiento
especial de los
errores groseros

de la muestra

¢La fuente de referencia
presenta errores
significativos?

iLa fuente de referencia es
ndependiente del producto g
evaluar?

Calculo de X, Y
-Célculo de 0,0,
Ne de puntos y grados de libertad

Wenceslao Lorenzo Romero
DGYT (EGET)
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Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET




Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

AEN/CTN 148

AENOR

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

-Calculo de X, Y
-Célculo de 0,0,
-N° de puntos y grados de libertad

Caracterizacion
de la muestra

Andlisis de los errores
groseros detectados

¢Se pueden
corregir?

¢Existen errores
groseros?

Tratamiento especial 2 2
oy + 0y
de los errores o
oM
groseros 2

¢La fuente de referencia
presenta errores
significativos?

iLa fuente de referencia es
ndependiente del producto g
evaluar?

Wenceslao Lorenzo Romero 29 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

PUNTOS OBSERVADOS
HOJA DE ALMUDEVAR (29-121285)

DGYT (EGET) CEGET

I Coordenades UTMED S0 Coordenadss (TAED S0 s Troren
Nede punto | Arcivo con GpS idos del mapa Tipo de punto

3 v 3 12 ErorX | Emory
ZaEi01 Ga32057 | 4670760018 GaE325000_| 4676775000
285102 4670815,000
285100 4570595000
285104 4669020,000
285105 466120,000
285106 4669355,000
285107 4506785000
285108 4669610,000
285110 70310 Se caracteriza la muestra de nuevo ...
Ze5111 455645000
285117 688650000 | 4666840,000
285113 636975000 | 4664730000
285114 689200000 | 4665925000
285116 4665925000 7
285117 4661305000 0661
285115 4663700000 20125
265110 4554215000 i g g
285120 4662910,000 [ s674 Planimetria Altimetria
Zms1L 4552975 000 Canines o Caneteras edia 02| 0774 | 0849
£ o545 000 n esviacion tipica 10884 | 13108 | a4dd
285123 4662475000 -
285124 4661925000 Caminos o Carreteras. umero. 124 1
2515 4550660.000 " rados de fibertad 123 7
w51 e
285127 4660625000 fe Caminos o Careeras
285128 4657915,000
285129 4658745,000
285130 4659575 000
285131 4660000.000
285132 4660360000
285133 4656825000
Fre) a556735,000
285135 57645000
26515 4557430 000 e Caminos o Caretres
za5137 | ss3206 4551035,000 e Caminos o Caretres
285136 4655850000
FE) 4555120,000
285140 4655135 000
265101 4555715000
285142 4656040,000
28513 4552265.000
285144 4655535000
265145 250000
Ze51d6 | sss3207 4553550000
285147 95,358 aE53165.000
285148 406,446 || 691070000 | 4652605000
2548 | |

Wenceslao Lorenzo Romero 30 Juan A. Dominguez Garcia-Gil




AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

Calculo de X, Y
-Célculo de 0,0,
Ne de puntos y grados de libertad

Caracterizacion
de la muestra

sl
¢Se pueden Andlisis de los errores ZExisten errores
corregir? groseros detectados groseros?
NO NO

2 2
Tratamiento especial o2 +0?
de los errores Gy = 4| 2—1
oM
o 2
¢La fuente de referencia
presenta errores
significativos?
tLa fuente de referencia es
ndependiente del producto 3
evaluar?
Wenceslao Lorenzo Romero 31 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

Calculo de X, Y
-Célculo de 0,0,
Ne de puntos y grados de libertad

Caracterizacion
de la muestra

sl
¢Se pueden Andlisis de los errores ZExisten errores
corregir? groseros detectados groseros?
NO NO

Tratamiento especial 2 2
_ |ox toy
de los errores Oy = 4| 2—L
oM
groseros 2

¢La fuente de referencia
presenta errores
significativos?

iLa fuente de referencia es
ndependiente del producto g
evaluar?

Wenceslao Lorenzo Romero 32 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET




AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

Calculo de X, Y
-Célculo de 0,0,
Ne de puntos y grados de libertad

Caracterizacion
de la muestra

sl
¢Se pueden Andlisis de los errores ZExisten errores
corregir? groseros detectados groseros?
NO NO

2 2
Tratamiento especial o2 +0?
de los errores Gy = 4| —2—1
oM
o 2
La fuente de referencia
presenta errores
significativos?
tLa fuente de referencia es
ndependiente del producto 3
evaluar?
Wenceslao Lorenzo Romero 33 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

Calculo de X, Y
-Célculo de 0,0,
Ne de puntos y grados de libertad

Caracterizacion
de la muestra

sl
¢Se pueden Andlisis de los errores ZExisten errores
corregir? groseros detectados groseros?
NO NO

Tratamiento especial 2 2
_ |ox toy
de los errores Oy = 4| 2—L
oM
groseros 2

La fuente de referencia
presenta errores
significativos?

iLa fuente de referencia es
ndependiente del producto g
evaluar?

Wenceslao Lorenzo Romero 34 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET




Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

2
CMAS = o+ 1.2943 + 4 +0.7254

3

d=1+ ((E}Z + (W)Z
sesgo d

¢La muestra
presenta sesgo?.

CMAS ajustado = CMAS-SF

de escala SF
Va
0.95
o - V/2(09%)
1.1

¢La muestra es

grande? CMAS ajustado = CMAS

CLASIFICACION

AEN/CTN 148

AENOR

Wenceslao Lorenzo Romero
DGYT (EGET)

35

Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET

Material y metodologia

a s EVALUACION DE LA MUESTRA
Aplicacion del STANAG 2215
Planimetria: FECHA UEscal

50000

[Media de los errores en eje X=

DATOS DE ENTRADA

Limite inferior _Valor mas probable
30016

Limite Superior
20171

DGYT (EGET)

Media de os ermores en eje Y= 27388 1,1900
[Media de los errores en H= 15099 -0,1884
[Desviacién tipica en eje X= 18,0125 222323
[Desviacion tipica en eje Y= 11,9563 147573
[Desviacion tipica en H: 40217 49638
[Error circular estandar= 15,2873 18,8686
IN° puntos en planimetria: Grados de libertad en planimetri 123
IN° puntos en altimetria: Grados de libertad en altimetri 123
‘GUTLYING POINT CHECK
Tolerancia de ermor en X 619081 619503 <errorenX < 618658
[ Tolerancia de error en Y: 41,0932 -41,8676 <eroreny < 40,3187
[ Tolerancia de error en H: 13,8223 14,6715 <erorenH< 12,9732
ANALISIS
Limite inferior  Valor mas probable ~ Limite Superior
AeIMEIR Degrees of Freedom r
Estimacion del LMAS sin sesgo 6,62 730 817 v
Linear point to point accuracy 936 1033 1155 a0 1897
(Intermediate quantity bisigma) 0211 0191 0171
Significance of Avge H dif si si si 40 1.684
Absolute LMAS (bias model 1) 677 744 829 80 1.664
Absolute LMAS (bias model 2) NA NA NA 120 1.858
Selected LMAS figure 677 74 829 160 1.654
Adjusted LMAS figure 757 166 1.654
Rating 1 - 1.645
PLANIMETRIA:
Estimacion del CMAS sin sesgo 32,8066 3621 40,4921
Planimetric point to point accuracy 46,40 5122 57,26
Jemaii shit 078
Sigpificance of hif NO NO NO
(Intermediate quantity disigmaC) 005 0,05 004
Absolute CMAS con sesgo NIA NIA NIA
Selected CMAS figure 3281 36,21 40,49
Adjusted CMAS figure 3681
Rating B
Wenceslao Lorenzo Romero 36 Juan A. Dominguez Garcia-Gil

CEGET




Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

AENOR

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215
Planimetria: l
d=(6E] + (]
d 2
CMAS = o {12043+ | | +0.7254 i)
c
CMAS ajustado = CMAS-SF ‘Lag”:::jéga & CMAS ajustado = CMAS
v,
2
/ 0.95
o o /2095
1.1

Wenceslao Lorenzo Romero 37 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Material y metodologia

L EVALUACION DE LA MUESTRA
Planimetria: FECHA: UEscal 50000
DATOS DE ENTRADA
Limite inferior _Valor més probable _ Limite Superior
[Media de los errores en eje X= 30016 20171
[Media de los errores en eje Y= 27388 1,1900
Media de los errores en H= 15099 -0,1884
[Desviacion tipica en eje 180125 [ 10884 ] 222323
Desviacion tiica en eje 11,9563 13,198 147573
[ Desviacion tipica en H= 40217 49638
Error circular estandar= 15,2873 16876 18,8686
IN° puntos en planimetria: Grados de libertad en planimetria= 123
[N puntos en altimetria: Grados de libertad en altimetria= 123
‘OUTLYING POINT CHECK
Tolerancia de ermor en X 61,9081 61,9503 <ermorenX < 61,8658
Tolerancia de error en ¥: 41,0032 41,8676 <emorenY < 403187
[Tolerancia de error en H 138223 146715 <emorenH< 129732
ANALISS
Limite inferior ~ Valor més probable  Limite Superior
ALTIMETRIA
Estimacion del LMAS sin sesgo 662 730 817
Linear pointto point accuracy 936 1033 1155
(Intermediate quaniy bisigma) 0211 03191 0171
Significance of Avge H dif si si si
Absolute LMAS (bias model 1) 677 744 829
Absolute LWAS (bias model 2) NA NiA NA
Selected LMAS figure 677 74 829
Adjusted LMAS figure 757
Rating 1
PLANIMETRIA:
Estimacion del CMAS sin sesgo 32,8066 3621 404921
Plaimetric point o point accuracy 46,40 51,22 572
Systematic shit 0776
Significance of shif NO NO NO
(Intermediate quantity disigmac) 005 005 004
Absolute CMAS con sesao NA NA NA
‘Selected CMAS figure 32,81 36,21 40,49
Adjusted CWAS Tgure 338
Rating 8
Wenceslao Lorenzo Romero 38 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET




AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215 l

Planimetria: N
d=(6E] + (]
sesgo d

CMAS = 2.146-0

2
CMAS = o‘c{l.2943+ [iJ + 0.7254}

3

¢La muestra es
grande?

CMAS ajustado = CMAS

de escala SF
Va
0.95
o - V/2(09%)
1.1

CMAS ajustado = CMAS-SF

CLASIFICACION

39 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET

Wenceslao Lorenzo Romero
DGYT (EGET)

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215 l

Planimetria:
d=(6E] + (]

2
CMAS = o‘c{l.2943+ [iJ + 0.7254}

CMAS = 2.146-0

3

CMAS ajustado = CMAS:SF

CMAS ajustado = CMAS

CLASIFICACION

40 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET

Wenceslao Lorenzo Romero
DGYT (EGET)




Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

EVALUACION DE LA MUESTRA

FECHA: VEscala; 50000

DATOS DE ENTRADA

Limite inferior
Media de los ermores en eje X= 30016

Valor més prob:

able _ Limite Superior

Miedia de los ermores en efe Y= 2,738 11900
Media de los ermores en H= 1,509 0,188
Desviacion tipica en eje X= 180125 19884 22,2323
Desviacion tipica en eje Y= 11,9563 13198 147573
[Desviacion tipica en H= 40217 49638
Error circular estandar= 152873 18,8686
IN° puntos en planimetria: Grados de libertad en planimeic 123
e puntos en altimetria: Grados de libertad en altimetri 123
OUTLYING POINT CHECK
[Tolerancia de error en . 61,9081 61,9503 <emorenX< 61,8658
[Tolerancia de error en : 41,0032 418676 <emorenY< 40,3187
[Tolerancia de error en 138223 146715 <emorenH< 12,9732
ANALISIS

Limite inferior ~ Valor més probable  Limite Superior

ALTIMETRIA:
Estimacion del LMAS sin sesgo 662 730 817
Linear poin to point accuracy 936 1033 1155
(Intermediate quantity bisigma) 0211 0101 0471

Significance of Avge H dif sl si si

Absolute LMAS (bias model 1) 677 744 829
Absolute LMAS (bias model 2) NA NA NA
Selected LMAS figure 677 44 829
Adjusted LMAS figure 757
Rating 1
PLANIMETRIA
Estimacion del CMAS sin sesgo 32,8066 3621 404021
Planimetic point to point accuracy 4640 5122 57.26
Systemaic shit 0776
Significance of shit NO NO NO
(Intermediate quanity disigmaC) 005 005 004
Absolute CMAS con sesgo NA NA NA
lecled CMAS fiu 28] 3621 4049
‘Adjusted CMAS figure 3681
Rating B

AEN/CTN 148

AENOR

Wenceslao Lorenzo Romero
DGYT (EGET)

Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET

41

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Planimetria:

2
4

CMAS = o+ 1.2943 + +0.7254

3

Calcular
sesgo o

¢La muestra
presenta sesgo?

CMAS ajustado = CMAS:SF

¢La muestra es
grande?

CMAS ajustado = CMAS

de escala SF
Vi
0.95
o - V/2(09%)
1.1

CLASIFICACION

Wenceslao Lorenzo Romero
DGYT (EGET)

Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET

42




Proyecto de Norma sobre Evaluacion de la Componente AEN/CTN 148

Posicional. ALENOR

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

EVALUACION DE LA MUESTRA
FECHA Uescala
DATOS DE ENTRADA
Limite nferior Limite Superior
[Media de los errores en eje X= 3,001¢ X
Vedia ce los erores en e Y= 27388 1,1900
[Media de los errores en H= 15099 -0,1884
[Desviacion tipica en eje X= 18,0125 222323
[Desviacion tipica en eje 11,9563 14,7573
[Desviacion tipica en H= 40217 963
[Error circular estandar= 15,2873 18,8686 Rating  Measurement Map Scale or Eqyivalent Digital Data Resclution
e puntos en planimetia 4 Grados de fiertad en planimetr 7] “ mu 1:25.000 | 1:50,000 | 1:109,000 0,000 1:250,00
IN° puntos en altimetria: 124 Grados de libertad en altimetria: 123 L
GUTLYING POINT CHECK #@m om 1om “=m
s0m 100m 00m | 2%0m
ToleranciadeerorenX. 619081 619508 <emorenX < 618658
Tolerancia de error en Y: 41,0032 41,8676 <emorenY < 40,3187 400 m 500
[ Tolerancia de error en H: 3223 14,6715 <erorenH < 12,9732
ANALISIS
Limite inferior ~ Valor més probable  Limite Superior E
ALTIMETRIA:
Estimacion del LMAS sin sesgo 662 730 817 Tabla 2. STANAG 2215
Linear point to point accuracy 936 1033 1155
(Intermediate quantity blsigma) 0211 0191 0171
Significance of Avge H diff: sl si sl
Absolute LAS (bias model 1) 677 704 820
Absolute LMAS (bias model 2) NIA NIA NA
Selected LMAS figure 617 44 829
Adjusted LMAS figure 757
Rating 1
PLANIMETRIA:
Estimacion del CMAS sin sesgo 32,8066 3621 40,4921
Planimetric point to point accuracy 46,40 5122 57,26
Systematic shift 0,776
ance of shift NO NO NO
(Intermediate quantity disigmaC) 005 005 004
Absolute CMAS con sesgo NIA NIA NIA
Selected CMAS figure 3281 3621 40,49
\diusted CMAS figure. 681
Rating B
Wenceslao Lorenzo Romero 43 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Material y metodologia

A I. o d I STANAG 2215 EVALUACION DE LA MUESTRA
Altimetria: FECHA YEscala
DATOS DE ENTRADA
Limite inferior Limite Superior
[Media de los errores en eje X= 29171
[Media de los errores en eje 2,7388 1,1900
[Media de los errores en H= -1,5099 -0,1884
[Desviacion tipica en eje X= 18,0125 22,2323
Desviacion tipica en eje Y= 119563 14,7573
[Desviacion tipica en 40217 49638
[Error circular estandar= 15,2873 16,876 18,8686
INe puntos en planimerria: 124 Grados de libertad en planimetri 123
[N puntos en altimetria: 124 Grados de libertad en altimetri 123
OUTLYING POINT CHECK
|Tolerancia de error en X: 61,9081 -61,9503 <ermoren X < 61,8658
|Tolerancia de error en Y: 41,0932 41,8676 <ermorenY < 40,3187
ANALISIS
Limite inferior  Valor mas probable Limite Superior
ALTIMETRIA:
Estimacion del LMAS sin sesgo 6,62 730 817
Linear point to point accuracy 936 1033 155
(Intermediate quantity bisigma) 0211 0,101 0171
Significance of Avge H diff sl sl sl
Absolute LMAS (bias model 1) 677 744 829
Absolute LMAS (bias model 2) NIA NA NA
Selected LMAS figure 6,77 744 829
Adjusted LMAS figure 757
Rating 1
PLANIMETRIA;
Estimacién del CMAS sin sesgo 32,8066 36,21 40,4921
Planimetric point to point accuracy 46,40 51,22 57,26
Systematic shift 0,776
Significance of shift NO NO NO
(Intermediate quantity disigmaC) 005 005 0,04
Absolute CMAS con sesgo NIA NA NA
Selected CMAS figure: 3281 36,21 4049
Adjusted CMAS figure 36,81
Rating B
Wenceslao Lorenzo Romero 44 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET




AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215
Altimetria:
- Célculo de H,
Caracterizacion - Célculo de o,
C2 B mYEsEe +N° de puntos y grados de libertad
Tratamiento especial
de los errores
groseros
ZCa fuente de referencia
presenta errores
significativos?
iLa fuente de referencia es
independiente del producto a
evaluar?
Wenceslao Lorenzo Romero 45 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215
Altimetria:
- Célculo de H,
Caracterizacion - Célculo de o,
C2 B mYEsEe +-N° de puntos y grados de libertad
Tratamiento especial 2( oH )Z
de los errores oy =
groseros n-1
a fuente de referencia
presenta errores
significativos?
iLa fuente de referencia es
independiente del producto g
evaluar?
Wenceslao Lorenzo Romero 46 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET




AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215
Altimetria:
- Célculo de H,
Caracterizacion - Célculo de o,
C2 B mYEsEe +N° de puntos y grados de libertad
Tratamiento especial
de los errores
groseros
@ fuente de referencia
presenta errores
significativos?
iLa fuente de referencia es
independiente del producto a
evaluar?
Wenceslao Lorenzo Romero 47 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215
Altimetria:
- Célculo de H,
Caracterizacion - Célculo de o,
C2 B mYEsEe +-N° de puntos y grados de libertad
Tratamiento especial 2( oH )2
de los errores oy =
groseros n-1
a fuente de referencia
presenta errores
significativos?
iLa fuente de referencia es
independiente del producto g
evaluar?
Wenceslao Lorenzo Romero 48 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET




Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente

Posicional.

AEN/CTN 148

AENOR

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Altimetria:

Aplicacion del STANAG 2215

b 2
LMAS = 0 1.282 + [7]
o

b b
LMAS = o 1.645+0.92[ ]70.23{ j

(o3 o

prese!

¢La muestra

nta sesgo?

CMAS ajustado = CMAS-SF

de escala SF
%
2
o 1/i09)
1.1

ila

grande?

muestra es

CMAS ajustado = CMAS

CLASIFICACION

Wenceslao Lorenzo Romero
DGYT (EGET)

49

Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET

Material y metodologia

[Media de los errores en eje X=
[Media de los errores en eje Y=
Media de los errores en H=

[Desviacion tipica en eje X=
[Desviacion tiica en eje Y=

[Desviacién tipica en H:
[Error circular estandar=

e puntos en planimetra
N puntos en alimeva

Limite inferior
30016

27388
15099

180125
11,9563
40217
15,2673

Valor mas probable

. -, EVALUACION DE LA MUESTRA
Aplicacion del STANAG 2215
Altimetria: FECHA: UEscal
DATOS DE ENTRADA

Limite Superior
20171

1,1900

01884

[ tossa ] 222323
147573
4,9638
16876 188686

Grados de fibertad en planimetria=
Grados de libertad en altimetria=

123
123

Tolerancia de error en X: 61,9081
Tolerancia de error en Y: 41,0032
Tolerancia de error en H: 138223

619503

41,8676

146715
ANALISIS

Limite inferior

OUTLYING POINT CHECK

<errorenX <
<erorenY <
<errorenH <

Valor més probable

61,8658
403187
129732

Limite Superior

DGYT (EGET)

ALTIMETRIA:
Estimacion del LMAS sin sesgo 6,62 730 817
Linear point to point accuracy 936 1033 155
0211 0191 0171
Significance of Avge H diff sI si sI
‘Absolute CMAS (bias model 1) LY Az i
Absolute LMAS (bias model 2) NIA NIA NA
Selected LWAS figue 677 744 829
Adjusted LMAS figure 757
Rating 1
PLANIMETRIA:
Estimacion del CMAS sin sesgo 32,8066 3621 40,4921
Planimetric point to point accuracy 4640 5122 57,26
Systematic shift 0,776
Significance of shift NO NO NO
(Intermediate quantity d/sigmaC) 005 005 004
Absolute CMAS con sesgo NIA NIA NIA
Selected CMAS figure 3281 3621 40,49
Adjusted CMAS figure 3681
Rating B
Wenceslao Lorenzo Romero 50 Juan A. Dominguez Garcia-Gil

CEGET




AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

AENOR

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Altimetria:

b 2
LMAS = 0 1.282 + [7]
o

¢La muestra
presenta sesgo?.

(o3

b b
LMAS = o 1.645+0.92[ ]70.23{ j

o

CMAS ajustado = CMAS-SF

de escala SF
%
2
o 1/i09)
1.1

¢La muestra es
grande?

CMAS ajustado = CMAS

CLASIFICACION

Wenceslao Lorenzo Romero
DGYT (EGET)

51

Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET

Material y metodologia

L EVALUACION DE LA MUESTRA
Altimetria: FECHA: 1/Escala: 50000
DATOS DE ENTRADA
Limite inferior
[Media de los errores en eje X= 30016
Media de os ermores en eje Y= 27388
Media de los errores en H= 15099
[Desviacion tipica en eje X= 18,0125 222323
[Desviacion tiica en eje Y= 11,9563 147573
[Desviacion tiica en H: 40217 49638
Error circular estandar= 15,2873 18,8686
IN° puntos en planimetria: Grados de libertad en planimetri 123
[Ne puntos en altimetria: Grados de libertad en altimetri 123
‘GUTLYING POINT CHECK
Tolerancia de ermor en X 619081 619503 <ermorenX < 61,8658
Tolerancia de error en ¥: 41,0032 41,8676 <emorenY < 403187
[Tolerancia de error en H 138223 146715 <emorenH< 129732
ANALISS
Limite inferior ~ Valor més probable  Limite Superior
ALTIMETRIA
Estimacion del LMAS sin sesgo 662 730 817
Linear pointto point accuracy 936 1033 1155
(Intermediate quanity bisigma) 0211 0191 0171
Significance of Avge H if si si si
Absolute LMAS (bias model 1) 677 744 829
Absolute LWIAS (bias model 2) NA NiA NA
Selected LMAS figure 677 74 829
Adjusted LMAS figure 757
Rating 1
PLANIMETRIA:
Estimacion del CMAS sin sesgo 32,8066 3621 04921
Planimetric point o point accuracy 46,40 51,22 572
Systematic shit 0776
significance of shift NO NO NO
(Intermediate quantity disigmac) 005 005 004
Absolute CMAS con sesgo NiA NiA NA
Selected CMAS figure 281 3621 4049
Adjusted CMAS figure 3681
Rating 8
Wenceslao Lorenzo Romero 52 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET
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AENOR

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Altimetria:

b 2
LMAS = 0 1.282 + [7]
o

¢La muestra
presenta sesgo?.

b b
LMAS = 0| 1.645 + 0.92[7] = 0.23{7j
o o

¢La muestra es
grande?

CMAS ajustado = CMAS

CMAS ajustado = CMAS-SF

de escala SF
%
2
o 1/i09)
1.1

CLASIFICACION

Wenceslao Lorenzo Romero 53
DGYT (EGET)

Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET

Material y metodologia

. -, EVALUACION DE LA MUESTRA
Aplicacion del STANAG 2215
Altimetria: FECHA: UEscal
DATOS DE ENTRADA

Valor mas probable

Limite inferior Limite Superior
[Media de los errores en eje X= 30016 20171

[Media de los errores en eje Y= 27388 1,1900
Media de los errores en H= 15099 01884
[Desviacion tipica en eje X= 18,0125 222323
[Desviacion tiica en eje Y= 11,9563 147573
[Desviacion tiica en H: 40217 49638
Error circular estandar= 15,2873 18,8686
IN° puntos en planimetria: Grados de libertad en planimetri 123
[Ne puntos en altimetria: Grados de libertad en altimetri 123
‘OUTLYING POINT CHECK
Tolerancia de error en X 61,9081 61,9503 <ermorenX < 61,8658
Tolerancia de error en ¥: 41,0032 41,8676 <emorenY < 403187
[Tolerancia de error en H 138223 146715 <emorenH< 129732
ANALISS

Limite inferior

Valor més probable  Limite Superior

ALTIMETRIA:
Estimacion del LMAS sin sesgo 6,62 730 817
Linear point to point accuracy 936 1033 155
(Intermediate quanity bisigma) 0211 0191 0171
H diff, il il fi
Absolute LUAS (bias model ) 617 7,44 5.9
‘Absolute LMAS (bias model 2) NIA NIA NA
Selected LWAS figue 677 744 829
Adjusted LMAS figure 757
Rating 1
PLANIMETRIA:
Estimacion del CMAS sin sesgo 32,8066 3621 40,4921
Planimetric point to point accuracy 4640 5122 57,26
Systematic shift 0,776
Significance of shift NO NO NO
(Intermediate quantity d/sigmaC) 005 005 004
Absolute CMAS con sesgo NIA NIA NIA
Selected CMAS figure 3281 3621 40,49
Adjusted CMAS figure 3681
Rating B
Wenceslao Lorenzo Romero 54 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
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Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Altimetria: l

b 2
LMAS = a-l:l.282 + [7] :l
o

b b
LMAS = a-l:l.645 + 0.92[7] = o.ze{ﬂ
o o

CMAS ajustado = CMAS-SF

CMAS ajustado = CMAS

CLASIFICACION

Wenceslao Lorenzo Romero 55
DGYT (EGET)

Juan A. Dominguez Garcia-Gil

CEGET

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Altimetria: l

b 2
LMAS = a-l:l.282 + [7] :l
o

b b
LMAS = a-l:l.645 + 0.92[7] = o.ze{ﬂ
o o

CMAS ajustado = CMAS-SF CMAS ajustado = CMAS

CLASIFICACION

Wenceslao Lorenzo Romero 56
DGYT (EGET)

Juan A. Dominguez Garcia-Gil

CEGET
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AENOR

Material y metodologia

Altimetria:

LMAS = 0 1.282 + [B

al

Aplicacion del STANAG 2215

b b
LMAS = o 1.645+0.92[ ]70.23{ j

(o3 o

¢La muestra
presenta sesgo?.

LMAS ajustado = LMAS-SF

Calcular el factor
de escala SF

;La muestra es
grande?

o) %ﬁ(o.gs)
11

LMAS ajustado = LMAS

CLASIFICACION

DGYT (EGET)

Wenceslao Lorenzo Romero

57

Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET

Material y metodologia

EVALUACION DE LA MUESTRA

Altimetria:

Aplicacion del STANAG 2215

FECHA:

50000

Escala:

Limite inferior
[Media de los errores en eje X= 30016

DATOS DE ENTRADA

Valor mas probable

Limite Superior
20171

DGYT (EGET)

Media de os ermores en eje Y= 27388 1,1900
[Media de los errores en H= -1,5099 -0,1884
[Desviacién tipica en eje X= 18,0125 222323
[Desviacion tipica en eje Y= 11,9563 147573
[Desviacion tipica en H: 40217 49638
[Error circular estandar= 15,2873 18,8686

IN° puntos en planimetria: Grados de libertad en planimetri 123

IN° puntos en altimetria: Grados de libertad en altimetri 123

‘GUTLYING POINT CHECK

Tolerancia de ermor en X 619081 619503 <errorenX < 618658

[ Tolerancia de error en Y: 41,0932 -41,8676 <eroreny < 40,3187

[ Tolerancia de error en H: 13,8223 14,6715 <erorenH< 12,9732

ANALISIS
Limite inferior  Valor mas probable Limite Superior
ALTIMETRIA:

Estimacion del LMAS sin sesgo 6,62 730 817
Linear point to point accuracy 936 1033 1155
(Intermediate quantity bisigma) 0211 0191 0171

Significance of Avge H diff: sl sl sl
Absolute LAS (vias model 1) 677 744 829
Absolute LMAS (bias model 2) NIA NIA NIA

Jected |MAS 5 a "

Adjusted LMAS figure 757 I
Rating T

PLANIMETRIA:
Estimacion del CMAS sin sesgo 32,8066 3621 40,4921
Planimetric point to point accuracy 46,40 5122 57,26

‘Systematic shift 0,776

Significance of shift NO NO NO

(Intermediate quantity disigmaC) 005 005 004

Absolute CMAS con sesgo NIA NIA NIA

Selected CMAS figure 3281 36,21 40,49
Adjusted CMAS figure 3681
Rating B
Wenceslao Lorenzo Romero 58 Juan A. Dominguez Garcia-Gil

CEGET




Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

AENOR

Material y metodologia

Aplicacion del STANAG 2215

Altimetria:

2

LMAS = 0 1.282 + b
o

¢La muestra
presenta sesgo?.

;La muestra es
grande?

CMAS ajustado = CMAS-SF CMAS ajustado = CMAS

CLASIFICACION

DGYT (EGET)

Wenceslao Lorenzo Romero 59 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
CEGET

Material y metodologia

EVALUACION DE LA MUESTRA
FECHA: 1/Escala 50000
DATOS DE ENTRADA
Limite inferior _ Valor més probable _  Lirite Superior
Media de los errores en eje X= 30016 20171
Vedia ce los erores en e Y= 27388 1,1900
Media d los errores en H= 15009 -0,1884
Desuiacien tpica en eje 180125 22323
Desuiacicn tpica en eje 11,9563 147573
Desuiacion tpica en 40217 49638
Errorcicular estandar= 152873 18,8686
e puntos en planimetia Grados de fiertad en planimetria= 7] Rati ap or Digitsl Data Resclution
I\° puntos en altimetria: Grados de libertad en altimetria= 123 ating 125 1:80.000 | 1:100.000 | 1:200.000 | 1:260.000
OUTHING PONTCHECK ] 25m Sm 10m 20m 25m
Tolerancia g erroren X GLO0BL 619508 <emorenx < 618658
Moerancadecroreny:  sL002 41676 <eroreny < wgziw @ «sm | 1om 20m 40m s0m
Tolerancia de eroren: 138228 146715 <emorent< 120732
ANALISIS 2 10m 20m 40m BOm 100 m
Limite inferior  Valor més probable  Limite Superior 3 Paprer than Rating 2
ALTIMETRIA
Estimacion del LMAS sin sesgo 662 730 817 4 it determined
Linear point o point accuracy 936 1033 1155
(Intermecate quanii bisigma) 0211 0491 0171 Tabla 3. STANAG 2215
Signicance of Avge Hdif: s s s
Absolute LMAS (ias model 1) 617 44 829
Absolute LMAS (bias model 2) NA NA NA
Selected LMAS figure 617 44 829
Adiusted LVAS figure 757
Rating B
PLANIMETRIA:
Estimacion del CMAS sin sesgo 32,8066 21 404021
Planimetric point fo pint accuracy 4640 5122 57.26
Systematic shit 0176
Signiicance of shi NO NO No
(Intermediate quaniiy disigmac) 005 005 004
Absolute CMAS con sesgo NA NA NA
Selected CMAS figure 281 321 4049
Adjusted CMAS figure 3681
Rating 8
Wenceslao Lorenzo Romero 60 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET
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Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Control de calidad posicional con GPS. Serie L (CEGET). STANAG 2215

AGENDA
- Introduccion
- Antecedentes
- Material y metodologia
- Resultados
- Conclusiones
\é\/Gele_Ic_e(sElég_ll__)orenzo Romero 61 Juan A. Dominguez Gargi:g(éirl

Resultados

Los resultados de la hoja son:
PrECISIDRIGEGITEtHCA 2150 Uiita) > La cartografia referida al sistema ED 50
Planimetric) >CMAS=36.81 m o
Altimeties »>LMAS=7.57 m
DatosAdicionales > No determinados en este estudio
Actuializacion > Afio de edicién de la hoja: 2003.
EB1X03 |
Wenceslao Lorenzo Romero 62 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET




AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Control de calidad posicional con GPS. Serie L (CEGET). STANAG 2215

AGENDA

Introduccion

Antecedentes

Material y metodologia

[ )

- Resultados

- Conclusiones
Wenceslao Lorenzo Romero 63 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

Conclusiones

»ldoneidad del método para el propésito de evaluacion del control de calidad posicional.

»Necesidad de realizar controles de calidad posicional de los productos cartograficos con dos propésitos:
Desde el punto de vista del usuario: Dar a conocer la precision posicional del producto.
Desde el punto de vista del productor: Mejorar aspectos del flujo de produccion.
»Seleccionar de forma adecuada los tipos de puntos que se van a incluir en la muestra:
Cruces de caminos.
Apeaderos o Estaciones de FFCC.
Puentes.
Puntos de cota aislados.
Edificios (casa, corrales, naves...)
Puntos kilométricos.
»Gran dispersion de los puntos kilométricos. Se desaconseja su inclusién en el estudio.
»Es importante realizar una depuracién adecuada de los datos para que los errores groseros no falseen los resultados.
Primera depuracion: Llevada a cabo por el analista.
Segunda depuracion: Basada en la deteccion estadistica de “outliers”.
»Aumentar la cantidad de puntos que deben componer la muestra en un 20 % para hacer frente posibles errores.
»>Al realizar la evaluacion con GPS se puede considerar:
La “fuente de referencia” es independiente del producto a evaluar.
La “fuente de referencia” esta libre de errores.

Wenceslao Lorenzo Romero 64 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET
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- Justificacion
- Objetivos

- Material y metodologia

- Resultados y disc

- Conclusiones

Wenceslao Lorenzo Romero 65 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET

METODOLOGIA
WGs84
Molodensky Badekas
EDS0

Coord,s Geograficas
WGS84 Transformacion

Coord,s UTM
EDSO

Coord,s Geograficas

Transformacion

Comparacién

Coord,s Geograficas Coord,s UTM
ED50 Transformacion ED50

Wenceslao Lorenzo Romero 66 Juan A. Dominguez Garcia-Gil
DGYT (EGET) CEGET
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

22 Reunion del

Grupo de Trabajo

Madrid, 10 marzo de 2008

Método Francés

José Luis Garcia Balboa

Asociacion Espariola de Normalizacién
Comité Técnico Normalizacion 148

Informacion Geografica AEN/CTN 148

AEN/CTN 148

, P AENOR
& Método franceés -

1. Origen

= Ministerio Francés de Equipamiento, Transportes, Vivienda,
Turismo y del Mar

= Orden del 16/09/2003 (NOR: EQUPO300864A).

= Circular del 16/09/2003 (NOR: EQP0300865C).
Anexo que complementa y explica la Orden.

* “Todos los trabajos topograficos realizados para el Estado,
Colectividades Locales y sus establecimientos publicos, o
ejecutados por su cuenta, deben especificarse y evaluarse
segun las modalidades de precision recogidas en la presente
orden, a excepcion de los levantamientos hidrograficos”.

dacalica: TYaNE N T aYa M SN | D bka20060R. 4ol b I

o4
de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

, , AENOR
[é\ Método francés -

2. Generalidades

= Sobre elementos puntuales, bien definidos, no ambiguos.
= Pueden distinguirse distintas categorias de objetos.
= Se define sobre n = 1, 2 6 3 coordenadas (Z) (XY) (XYZ).

= Se evalua sobre el valor E,;, como la distancia euclidea entre el
punto en cuestion y el punto de control.

= Control al menos 2 veces mas preciso (factor C = 2). No implica
necesariamente instrumentos distintos, sino métodos operativos
diferentes.

dacrdaa 1S0-10100. HII NP bka20060R. + el b I

Y
de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

, , AENOR
é\ Método francés -

2. Generalidades

= El tamafio N y la composicion de la muestra de objetos
geograficos de control se establecen por contrato. Depende del
riesgo que asuma el contratante.

= El valor y la composicién de los umbrales o tolerancias de error
se estableceran por contrato.

= Una tolerancia quedara determinada por una curva, un
histograma o una tabla de valores.

= Especificar el n° tolerado de valores que pueden superan la
tolerancia.

= Si hay varias tolerancias, especificar el % de elementos que
pueden superar el primer umbral, el segundo... etc

de la componente posicional los datos espaciales

o
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, , AENOR
A Método francés -

3. Modelo estandar

La muestra de N objetos es de clase de precision [XX]cm
si se cumplen tres condicionantes:

* 1) Media aritmética de E, :|Enegiapos < [XX][1+%] cm

. i - T1= 1 n[ 1] 273
2) Primer umbral: TlfK[XX](1+chm K 1323202 2.0

N’: n® errores que sobrepasan T1.

N' < entero inmediatam ente superior de (0,0lN + 0,232 \/N)

N 1-4 5-13 14-44 45-85 | 86-132 | 133-184 | 185-240
N’max 0 1 2 3 4 5 6
dac-Tiom O8O m bre-2006RFeyesto-c N .
de la componente posicional los datos espaciales
5
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AEN/CTN 148

, , AENOR
A Método francés -

3. Modelo estandar

La muestra de N objetos es de clase de precision [XX]cm si
se cumplen tres condicionantes:

= 3) Segundo umbral: T2=15K [XX](1+ —Zézjcm

Ningun error puede sobrepasar T2

dacrdaa 15010100 HT bka20060R. omek

o4
de la componente posicional los datos espaciales

6
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, , AENOR
A Método francés -

3. Modelo estandar

\
| Emedia-pos 3,23 -(l+ iz] 1,5.3,23- (l+ %)
1 2C 2C
ey
ZCX, \
1o 2c 3o

dacrdaa 1S0-10100. HII D bka20060R. + el b I
- Y

de la componente posicional los datos espaciales
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, , AENOR
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4. Tipos de errores y clases de precision

a) Error interno
Se aplica una transformacién (traslac. + rot.) lo mas favorable posible
(mm.cc.), sin cambiar el factor de escala.

b) Error propio de la red legal de referencia
El especificado por su gestor (o la discordancia encontrada, si es mayor)

c) Error de enlace
Debe haber redundancia para evidenciar discordancias de la red legal.

Composicion de a) + b) + ¢) Solamente a)

\l, ’ Ej.: SIG precision métrica ‘ \l, ’ Ej.: auscultaciones
Clase de precision planimétrica total Clase de precision planimétrica interna
Clase de precision altimétrica total Clase de precision altimétrica interna

IEVNED 010100 T NP bka20060R +omel b !
- Y

de la componente posicional los datos espaciales
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, , AENOR
A Método francés -

5. Clases de precision de objetos geograficos

= Son relativas al sistema de referencia del levantamiento:

= Clase de precision planimétrica en relacion al levantamiento.

= Clase de precision altimétrica en relaciéon al levantamiento.

= Objetos puntuales:

= Especificados como tales en las especificaciones.
* Objetos lineales, superficiales y volumétricos:

= Formados por lineas y puntos.

= Si no son identificables, distancia més pequefia a la linea
levantada. Punto de control lo mas cercano al punto levantado.
Asi se evita problema con interpolaciones.

20060 + L 1
Y

dacatd 1S0-10100. HII

de la componente posicional los datos espaciales
9
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, , AENOR
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5. Clases de precision de objetos geograficos

K.\/ —

bka20060R. tomel b I

dacrdaa 15010100 HII

de la componente posicional los datos espaciales
10
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6. Representacién altimétrica del terreno

= El terreno esta representado por puntos (que dan lugar a
mallas regulares, triangulaciones o curvas de nivel).

= Los puntos de control se toman en la vertical del punto del
modelo.

= Las lineas caracteristicas (de rotura, de cresta...) se
consideran objetos lineales y tendran especificaciones
propias.

dacalica: 1S0-10100. HII NP bka20060R. + el b I

de la componente posicional los datos espaciales

11
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- z AENOR
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7. Imagenes rectificadas y mapas escaneados

= Se analizan segun 5 parametros

= Clase de precision interna.
No puede ser mejor que el tamafio del pixel utilizado.

= Clase de precisién total.
No puede ser mejor que el tamafio del pixel utilizado.

= Levantamiento de objetos geogréficos sobre el suelo.
Se especifica si se consideran objetos a ras de suelo o sobre él

= Calidad radiométrica del mosaico.

= Calidad geométrica del mosaico.

dacalica: 15010100 HII NP bka20060R. tomel b I

de la componente posicional los datos espaciales
12

22 Reunién Grupo de Trabajo / Madrid Marzo 2008




Proyecto de Norma sobre Evaluacion de la Componente AEN/CTN 148
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

- z AENOR
,é Método francés -

Ejemplo del modelo estandar

= Producto: mapa topografico de escala 1:25000

= N (tamafio de la muestra): 25 puntos

= Precision a priori producto: 6 m

= Precision a priori control (navegador GPS + EGNOS): 3 m
= Coeficiente de seguridad: C = 2

= Control planimétrico: n = 2; K = 2,42.

= N’ maximo: 0,01N + 0,232 * NN0,5 =2

dacalica: 1S0-10100. HII NP bka20060R. + el b I

de la componente posicional los datos espaciales
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. AEN/CTN 148
[5 Método francés AENOR
L 1
Ejemplo del modelo estandar
Punto Ex [m] Ey [m] Epos [m] —_
1 0,930 2,823 2,97 " Emedia—pos =6,56 m
2 -1,484 -1,625 2,20
3 2,986 0,359 3,01 s
4 2,236 0,400 2,27 "¢ Clase [710]m ?
15 -4,276 8,373 9,40
17 -4,266 8,954 9,92 - 1
18 8,221 7,717 11,28 _
19 0,309 -10,913 10,92 [710] (l+ 2 J =7,88m
20 3,589 6,184 715 2C
21 0,631 0,354 0,72
22 1,964 8,166 8,40 T1=2,42* 7,88 =19,06 m
23 0,843 -4,863 4,94
2 1.143 7,303 7,39 T2=1,5*T2=28,59m
25 3,874 5,300 6,56
26 2,887 6,102 6.75 ,
27 0,131 4,912 2,01 = ]  E . < 7.887? SI|
28 2572 7,088 7.5 ) ¢ media-pos ’ _
121 1,726 4,640 4,95 2) ¢ N < Nmax ? Sli
2 0,757 1,817 1,97 : _
3 6,299 0,582 6,33 . 5
s i S L 3) ¢ Todos menores a T2? Si
5 1,736 ~4,665 2,98 ,
6 4,079 7,967 8,95
2 Eoyor o o = S| ES DE CLASE [7,0] m
8 1,487 2,038 2,52
R TESREAE—E 0400 o Novierbre-2006R estomc 5 :
de la componente posicional los datos espaciales
14
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A\ Método francés AENOR
L
Ejemplo del modelo estandar
Punt Ex [m] Ey [m] Epos [m] J—
LTO 0>,<93"(11 -;8213 2,97 " Emedia—pos - 6156 m
2 -1,484 1,625 2,20
3 2,986 0,359 3,00 s
4 2,236 0,400 2,27 "¢ Clase [615]m ?
15 -4,276 8,373 9,40
17 4,266 8,954 9,92 - 1
8 8,221 7,717 11,28 _
9 0,309 -10,913 10,92 [6'5] (1"' 2 j =7,31m
0 3,589 6,184 7.5 2C
0,631 0,354 0.72
-1,964 -8,166 8,40 Tl = 2,42 * 7,31 == 17,70 m
0,843 4,863 2,94
2 1,143 7,303 7,39 T2=1,5*T2=26,54m
25 3874 5,300 6,56
26 2,887 6,102 6.75 pu
27 0,131 4,912 2,91 = ]  E . < 7.317 SI|
28 2572 7,088 7,54 ) ¢Emedia-pos ’ ,
121 1,726 4,640 4,95 2) ¢ N < Nmax ? Sli
2 0,757 1817 1,97 : _
3 6,299 0,582 6,33 ; 2
s L o L 3) ¢ Todos menores a T2? Si
5 1,736 ~4,665 4,98 i
6 -4,079 7,967 8,95
£ Eoyor o o = S| ES DE CLASE [6,5] m
28 1,487 2,038 2,52
ae-TEeRHe RSO 0400~ Ha—Noviombre-2006REeyesto-d 5 :
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L AEN/CTN 148
[é\ Método francés AENOR
L
Ejemplo del modelo estandar
Punto Ex [m] Ey [m] Epos [m] —_
1 0,930 -2.823 2,97 " Emedia—pos =6,56m
2 -1,484 -1,625 2,20
3 2,986 0,359 3,01 s
4 2,236 0,400 2,27 "¢ Clase [610]m ?
15 4,276 8,373 9,40
17 -4,266 8,954 9,92 - 1
18 8,221 7,717 11,28 _
19 0,309 -10,913 10,92 [610] [1+ 2 j =6,75m
20 3,589 6,184 715 2C
21 0,631 0,354 0,72
22 -1,964 -8,166 8,40 Tl = 2,42 * 7,31 == 16,34 m
23 0,843 4,863 4,94
2 1.143 7,303 7,39 T2 =1,5*T2 =24,50m
25 3,874 5,300 6,56
26 2,887 6,102 6,75 1 E 6.757 SI,
27 0,131 4,912 4,91 L] 3 . < P,
28 2572 7,088 754 ) ¢Emedia-pos ’ ,
121 1,726 4,640 4,95 2) ¢ N < Nmax ? Sli
2 0,757 1817 1,97
3 6,299 0,582 6,33 ; 2
s i S L 3) ¢Todos menores a T2? NO
5 1,736 4,665 4,98
6 ~4,079 7,967 -
7 23,027 10,872 25,46 * NO ES DE CLASE [610] m
28 1,487 2,038 2,52
N 1S0-20200- Ha—Noviombre-R006RreYes o= N .
de la componente posicional los datos espaciales
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

. AEN/CTN 148
A Método franceés sl
71 N

L 1
Ejemplo del modelo estandar
Bunto Sl Srlml | Eposiml = ;Cudl es la mejor clase?
2 -1,484 “1,625 2,20
3 2,986 0,359 3,00 —
4 2,236 0,400 2,27 = 2546/1,5/2,42=7,01m
15 -4,276 -8,373 9,40
17 -4,266 8,954 9,92 1
8 8,221 7,717 11,28 _
9 0,309 -10,913 10,92 [XX] (l"' _j =7,01m
0 3,589 6,184 7,15 8
20,631 0,354 0,72
1,964 8,166 8,40
20,843 ~4,863 2,94
24 1,143 7,303 7,39 = XX =6,23 m
25 3,874 5,300 6,56
26 2,887 76,102 6,75 -
27 0,131 4,912 2,91 = S| ES DE CLASE [6,23] m
28 2,572 7,088 7,54
121 1,726 4,640 4,95
2 0,757 1,817 1,97
3 26,299 0,582 6,33
7 1,201 2,107 2,47
5 1,736 -4,665 4,98
6 ~4,079 7,967 9
7 23,027 10,872 25,46
28 1,487 2,038 252
dac-TFoomieactSO—-0100- Ha—MNoviembie-2006Rieyesto—c L .
de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

, , AENOR
A Método francés -

Conclusiones

= QOrden ministerial. Obligado cumplimiento.

= Obliga a fijar por contrato: muestra (tamafio, composicion),
umbrales (valor, composicién). Versétil, abierto.

= Modelo estandar: Media del desplazamiento, mas dos
umbrales. Preocupado por los atipicos.

= Se tiene en cuenta la precision del control (coeficiente C).
= “Clase de precision” planimétrica/altimétrica, total/interna

= Posibilidad de elementos diferentes a los puntos bien
identificados.

dacrdaa 15010100 HII D bka20060R. tomel b I

o4
de la componente posicional los datos espaciales

18

22 Reunién Grupo de Trabajo / Madrid Marzo 2008




AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

, , AENOR
. Método francés -

Conclusiones

Afio 2003 8 | Outliers Si

s Aspectos formales Medio '§ Sesgo

'S [Tipo (EMAS, NMAS...) E [EM.C.

8 - - , 7] -

= |Hoja, serie, lote, drea ... Wipo Si

< [Aislado o en flujo < [Planimetria Si
Escalas ‘g Altimetria Si
Elemento de control: puntos Si © | Total Si
Tamafio de la muestra - Desplaza X,Y paralaZ

8 | Tipo puntos (descripcién) 8 |Circular ; X,Y

@ | Guia distribucién espacial % Categorias exactitud

S

= [puntos & [moT Si
SUb'T?Q'O”eS Expresion C. precision

i Precision muestreo FME 2).( Informacion general (1-5) 3

g Absoluta Si » | Recomendaciones y/o ejmeplos | = 99%

& | Relativa Si 2 | Probabilidad en el resultado

‘ca'L Contraste de hipétesis bésicas © Tncertidumbre del método

T [Normalidad implicita Si Valoracion global (1-5) 3

1 dac-Téen O8O i MNovierabia2006R toel N !

de la componente posicional los datos espaciales
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Iso 3951

Francisco
Javier

Ariza Lépez

Seminario sobre metodologias de
control posicional
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : introduccion

Familia

e ISO 3951-1: Sampling procedures for inspection by variables.
Part 1: Specification for single sampling plans indexed by
acceptance quality limit (AQL) for lot-by-lot inspection for a
single characteristic and single AQL. (ISO 2005).

e 1SO 3951-2: Sampling procedures for inspection by variables.
Part 2: General specification for single sampling plans
indexed by acceptance quality limit (AQL) for lot-by-lot
inspection of independent quality characteristics. (1SO
2006).

e 1SO 3951-3: Sampling procedures for inspection by variables.
Part 3: Double sampling schemes indexed by acceptance
quality limit (AQL) for lot-by-lot inspection. (1SO 2007).

e 1SO 3951-5: Sampling procedures for inspection by variables.
Part 3: Sequential sampling plans indexed by acceptance
quality limit (AQL) for inspection by variables (known
standard deviation). (1SO 2006).

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Proyecto de Norma sobre Evaluacion de la Componente AEN/CTN 148
Posicional.
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : introduccion

Caracteristicas y Propdsito

Base de controles de aceptacion en la industria
Incluida en contratos de suministro

Incluida en Sistemas de Gestion de la calidad
Alineada con ISO 2859 (Atributos)

Trabajan con So conc

Univariado o multivariado

Distintos niveles de inspecciéon

Pensado para trabajo en inspeccion lote a lote

* El propdsito de esta Norma Internacional consiste en establecer los
planes y reglas de muestreo cuando se utiliza la inspeccién
atendiendo a caracteristicas cuantitativas (variables).

= Se pretende que los lotes de calidad aceptable tengan una alta
probabilidad de ser aceptados (riesgo productor 526) mientras que
la probabilidad de rechazar lotes de mala calidad sea lo mas alta
posible (riesgo usuario 10%0).

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : introduccion

‘Aplicabilidad

Se trabaja con series de lotes suministrados por un Unico fabricante que
utiliza un proceso de fabricacion determinado.

Se considera una/varias caracteristica(s) de calidad (x,y,z...), las cuales se
mide en escalas continuas y deben ser independientes.

El proceso de produccion es estable.
Se utilizan los NCA establecidos en la Norma.

La caracteristica estara distribuida segin una ley Normal o muy préxima a
la normal.

Cuando se establece un limite superior de especificaciéon (Ls), o un limite
inferior de especificacion (Li), o ambos a la vez (Li, Ls).

Un producto se considera no conforme o defectuoso cuando la
caracteristica x satisface alguna de las siguientes condiciones:

X >Ls
X < Li
X>Ls6 X<Li

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

IsOo 3951 : introduccion

befecto, no conformidad

No conformidad es el incumplimiento de un requisito especificado.

Defecto es el incumplimiento de un requisito asociado a una
utilizaciéon prevista.

Error es un término ambiguo, suele utilizarse para referirnos a las
discrepancias entre lo existente en la BDG y el terreno nominal o
para indicar un grado de incertidumbre.

Elemento no conforme es aquel con una o mas no conformidades.

Clases de no conformidad: Las tipologias en funciéon de su
relevancia. La mas importante A, la siguiente B, etc., cada una de

ellas con un AQL

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : introduccion

Fraccion de no conformidad del proceso

Proporcion o ratio de elementos no conformes generados por

el proceso.

Se expresa como proporcion.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

IsOo 3951 : introduccion

Nivel de calidad aceptable

AQL = Acceptance Quality Level (Nivel de calidad de aceptacion)

Antes: Aceptable Quality Level (Nivel de calidad aceptable)

NCA: Porcentaje maximo de unidades defectuosas que, desde el punto
de vista de la inspeccion por muestreo, puede considerarse
satisfactorio como calidad media de una fabricacion.

NCA: La peor fraccion de no conformidad del proceso que resulta

tolerable cuando se somete una serie continua de lotes a la
aceptacion por muestreo.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : introduccion

Plan de aceptacion por muestreo

El plan se define mediante: Lote (N)
* Magnitud del lote: N l
* Tamafo de la muestra: n
* Nivel de inspeccion: General (1, 11, 111) / Muestra (n)
Especiales (1..4)
* Rigor inspeccion: Normal, reducida, rigurosa
* Tipo de muestreo: simple, doble o triple
Numero de

* 9% de defectuosos aceptable (especificacion).

* Valores de Aceptacion/Rechazo en el
muestreo

* Curva operativa.

defectuosas (d)

d<=Ac d>=Re
Aceptacién Rechazo del
del lote lote

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

IsO 3951 : caracteristicas

Niveles de inspeccion

Nivel de inspeccion: Indica la cantidad relativa de inspeccion.

Niveles generales de inspeccion (I, I, I11): Con caracter
general se debe usar el nivel Il. Se usaran los niveles | y 111
cuando se requiera una menor o mayor discriminaciéon. Sus
tamanos respecto al nivel | estdn en el orden de %2 y de 1 Y%
respectivamente.

Niveles especiales de inspeccion (S1... S4): Se usan cuando
sean necesarios niveles de muestra relativamente pequefios
y puedan o deban tolerarse mayores riesgos en el muestreo.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

IsO 3951 : caracteristicas

i?eglas de cambio

Rigor de la inspecciéon: Hay procedimientos o reglas de cambio entre la inspeccion
normal, reducida o rigurosa. Estos deben aplicarse independientemente a cada
clase de no conformidades o de elementos no conformes y dentro de cada nivel de
inspeccién que se esté utilizando (I, 11, 111). Los cambios de rigor son la base de la

seguridad del usuario

Rigurosa: Se cambian los criterios de aceptacion.

Reducida: Se reduce el tamafio.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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IsO 3951 : caracteristicas

Controles posibles

La norma ISO 3951 permite los siguientes 5 tipos de controles
segln las especificaciones de los limites:
= Limite simple:
= Superior
= Inferior
= Limites dobles

= Combinado: Una Unica clase de importancia, las no
conformidades S&I tienen la misma relevancia, un AQL comun.

= Separado: Hay dos clases de importancia, las no conformidades
S&I no tienen la misma relevancia, dos AQL separados.

= Complejo: Los dos casos anteriores juntos. Hay dos clases de
importancia, con dos AQL distintos.

Forma K = Una clase con una caracteristica y un limite de especificacion simple o
doble separado.

Forma P* > Clases con miltiples caracteristicas y/o limites dobles, combinados o
complejos

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : método

Métodos S y o (SIGMA)

La norma ISO 3951 propone dos métodos:

* Método o (Sigma): Es el méas econémico desde el punto de
vista del tamafio de la muestra. En este caso, previamente a
la aplicacién del control, se ha de conocer el comportamiento
variacional de la muestra determinado por su desviacion o.
Esto supone una experiencia previa (ensayos, otros controles,
etc.).

= Método S: Requiere mayor tamafio de muestra que el método
anterior, pero no requiere de informacioén previa, los valores
de S se determinan segun los datos obtenidos en la muestra.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : método

Condiciones previas

Condiciones previas a la aplicacion de los métodos:
= Produccion continua y distribucién Normal de la variable

*= La desviacion debe ser conocida (si no fuera asi, aplicar el
método S (o R).

* Nivel de inspeccion ya determinado. Si no se ha designado
ninguno por defecto se aplica el nivel I1.

= Se ha debido fijar un NCA que coincida con los recogidos en la
Norma.

= En el caso de limites de especificacion dobles se debe precisar
si éstos son separados, combinados o complejos.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
13

22 Reunién Grupo de Trabajo / Madrid Marzo 2008

AEN/CTN 148

Iso 3951 : método

i_etra—Cédigo

= Con el tamafo del lote y el nivel de inspeccion, usar la
Tabla I-A para obtener la letra céodigo correspondiente al
plan de muestreo.

Table A1 — Samplo-size code Witers and inspection levels

Lot or batch size Special Inspection evels Ganeral indpaction levels

[ 54 | sz | sa 54 [ [

208 0 " ] & ] [ ©

#1a15 8 B B8 3 B o (-

Wiz [ " [ © [ c o
10t o [ B c © o E

511050 B 3 c ¢ ¢ . £

110150 [ 3 c 0 [ ¥ [

151 10280, B [ o 3 TF o "

281 10 500 B c o F F = ]

501 40 1 200 c 5 E F G 4 "

BETE c o E ) ] w L

320110 10000 c o ¥ G 4 L L]

10,001 8238 00 c o F W x M "
35001 1o 150 000 ) E "o 3 1 [ O

1500010800000 [ O E G l " P ]

e [} I H x N o [
e The sarvi-sie coe mders and migacicn e 1 he part f 150 3851 cornspend e s goan o
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : método

Constante K (Forma “K”)

= En funcién de si la inspeccion es normal, rigurosa o reducida,
utilizar las tablas B-1, B-2 6 B-3, respectivamente. Entrando en
estas tablas con la letra cédigo y el NCA se obtiene el tamafio de
muestra n y el valor de la constante de aceptabilidad k.

Taile B.1 — Single sampling pians for normal inspection (master table): *s” method

Accaptance quality lisit
= renzovreg

Cade . -
e | siem [ 201 | cons [ocas | coe Joces | e [ o8 | oo Joso [oes | 1o | 15 [ 25 [ 40 [ 85 | me

o
g ele & w

| W | ases | 2em |23
L S R ED
W | zees | 2787 | 267 | 2383 | zaw
& | 20w | 20w | 2800 |27 | 2074 | 20
wo| e | doms | 2ers [ 288 | 27T | 2867 | 2aaT
asta | 3215 | 3000 | 3004 | a7 | 2ver | zeoo | zas
260 | 3350 | 37 | aes | anes | 2eee | 2ves | 2es7 | 2548

ﬁ*;‘i?ﬂ“‘zl.\.

TR — ot 156 3991 carnpor
bOTE2 St W Toars i it plne in s rwa e the B Bampng it i

e 1 o bl e 1 s e s e st Samipieg Ban abive e avew
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : método

Proceso S

= Extraer una muestra aleatoria de tamafio n.

= Medir la caracteristica x de cada elemento.

= Calcular la media ux.

= Calcular S.

= Calcular los estadisticos de calidad Q, segun el caso

S S

Q LS _lux Q :ﬂx_LI
S |

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : método

Proceso S

Aceptar o rechazar segun el caso:
= Limites simples:
Dado Ls = Aceptar si Qs >= K
Dado Li 2 Aceptar si Qi >= K
= Limites dobles separados (cada uno independiente hasta NCA distintos):
Dados Li y Ls = Aceptar si Qs >=Ksy Qi >=KI

Proyecto de norma sobre evaluacion de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : método

Proceso S

® iiildea basica de funcionamiento!!!

Proyecto de norma sobre evaluacion de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : método

Proceso S ez

O regquirement: *r* methed — Samgle-size o ket O (sample site 18]
amie napecson)

Limites dobles combinados (un
NCA para la prueba en su
conjunto):

= Si S es mayor que la desviacion
tipica maxima establecida en la
Tabla D-1, D-2 o D-3 se
rechaza el lote.

= En caso contrario calcular:
S m-L
L, -L, L —L,
Si el punto se representa
dentro de la zona de
aceptacion correspondiente a

la curva de su plan se acepta
(método gréfico).

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Iso 3951 cjemplos

Ejemplo (1/1): Método S univariante

Unos lotes de torpedos de 100 unidades se inspeccionan desde la
perspectiva de su exactitud posicional en el plano horizontal
respecto a un blanco. Los errores positivos o negativos son
igualmente inaceptables, estableciéndose una tolerancia de
+10m de error maximo respecto a la distancia de tiro. Se
considera un AQL=4%b6. Dado que las pruebas son destructivas
muy costosas se ha acordado utilizar un nivel de inspeccion
especial S-2.

Se trata de un limite doble combinadoijj

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Iso 3951 cjemplos

Ejemplo (2/1)

Segun lo anterior, de la Tabla A-1 se deriva que la letra cédigo es B.

= De la Tabla A-2 se obtiene que el tamafio de muestra es 3.

= De la Tabla D-1 se obtiene el valor de fs=0.474 para la MSSD (Smax).
Como S = 7.436 < Smax = (Ls-Li)fs = (10-(-10))*0.474= 9,48 se prosigue con los célculos

= Se calculan los estadisticos de calidad
Qs = (Ls - p)/S = (10-3,5)/7,436 = 0.8741 > Y3 Qs/2 = 0,757
Qi = (u- Li)/S = (3,5+10)/7,436 = 1,815 > 3 Qi/2 = 1,572

= De la Tabla F-1 se obtiene:
Ps = 0,2267
Pi = 0,0000
Por tanto P = Ps + Pi = 0,2267

= De la Tabla G-1 (inspeccién normal, n=3, AQL = 4%) 2>P*=0.1905
= Como P > P* el Lote no resulta aceptado

Esto se aplica Lote a Lote

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Iso 3951: ¢jem ENOR
- ejemplos
L 1
Table A1 — Samplo-size code Miters and inspection levels
Lot o batch size Special ipspection levels Ganeral indpection leves
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35 001 o 150 000 o 1 E 1 i a 4 ! L C L L L - <. 2 L] 3
150001 %o 500 000 o E G 4 ] L @ & 2 . g 2 L L
500 000 ana cvar o [ H x N o R’ E '3 £ g 4 - A
[MOTE The sampi-site cole WO 8N MHEOIN Eeed 0 tha part of 150 394871 coreapond o thease gen N o .| & i) L} L Lt
1. H % £ 12 8 s 20
4 35 ] 18 10 L) 32
L3 50 25 ] 12 175 50
L To a5 n 15 00 L
'] %0 28 kL) s 125
N 125 o 2 i) 500 00
P 5 -0 ki G‘”i ¥ ?__
© w0 125 50 2 1250 500
L3 250 150 L] 40 000 800
NOTE The sampie-aue code kitery and nepection leesls 0 P parl of 150 2951 CoMBspond 0 1NORE gaeen
150 78561
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Posicional. AENOR

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148
. AENOR
Iso 3951 cjemplos O

Riesgo de usuario

Table K.1 — Consumer's risk quality (in percent) for normal inspectio

Acceptance quality limit
m 5:?;:" 4 noncenforming
001 0015|0025 | 004 [00ss ]| 00 | 015 | 025 |040[0ss| 10 |15 | 25 [ a0 ] 65 [0
a | 3 l *& 50 631
1+ 4 413|442 | 481|566
o 6 il o o | 82 | 310|353 | 400|505
E 9 TV 3 ez]z07 202|250 257 455
v 3 114133 | 158 | 192|203 | Mz |16
G & W | TS |85 104 | 128 |6 | 215 | 286 | 35T
H 25 | A [ SET |68 | B3| 108 | 142 192 | 240 | 3T
J 35 -w [ 253 | 315 (402 | 512 | 682|911 [ 125157 | 202 | 259
K | = | oy | 146 | 186 | 2az (312|425 |578 | a0s |03 )37 |2as
L 70 | o e | 108 | 143 | 188 (25| ass|s0s|eas | sanfio]isz| 4
M L] oy | 0480 | DE4AD (’_Hﬁili 1.14 160 [ 224|320 | 4.74 | 545 | 711 | 066 T
N 126 W |oze0 | o3ez | 0510|0600 {0688 | 130 | 200 | 281 | 348 | 454 (630 | A
P | w0 | b 0072|0220 | 0314 | Gz | 006 | 062 | 125 | 164 | 218 | 267|403 | 4
a | zo0 nmsin.me 0.195 | 0285 | 0381 | o545 | 0797 | 108 [ 140|188 | 281 T
R | 250 [ooses|ans|orss [0234 | nass o_asslossa 75| 116|165 | 4
NOTE The consumer's sk un' l}' is the process fraction ncn:on‘orm-ng 3 which 10% of lots will be GKPQUL‘I] o be ﬂCCO[I'.L‘d
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AEN/CTN 148
. AENOR
Iso 3951 cjemplos O

i?iesgo de productor

Table L.1 — Producer's risk {in percent) for normal inspection: “s" methed

Acceptance quality limit
Code |Sample % ngncanfarming
lotter size
601 f0015 [0,02510.04 | 0.065 | .10 | 045 [ 025 {040 (065 | 10 | 15 | 25 | 40 | 85 | w0
8 3 ¥ 05Y) 128 | 67
c 4 l a7 ‘ﬂ'{ 114 | 87
13 [ o |81 | g6 |97 |e3|sa
E g L ARCHREEES 74 | 58| 27
L 13 1 70| T4 (67| 73|57 30|13
G L w61 |70 | BE |60 54 |35 )20 |18
H 25 w5360 |63 | 61 | 44 38| 23| 28|18
] 35 w|4a|sz|ss|se|ar|an| 23|27 |s2]32
K 50 o | a6 | 41 | 44 | 40 [ 30 | 15| 23| 27 | 40| 24
1 70 I oz (a4 | 20| ar | 22|28 |17 |1 7126 | 38 | 40 | 4~
M 95 23] 2e |arfes|2s|22)| 16|20 |19 35| 26
N 125 < |18 |22]| 25 {2517 |18 |13 ]21 |25 ]|28] a7 1
e 160 w13 |18 20| 25 |18 |13 10 [ 18| 30| 40 | 30| A
"] 200 12 |12 |15 || 7 [ 1307|1523 |44 | 40
[ 250 s2 [ 10 | 15 [14] 14 Joo |10 |22 as |52 | 4 T
NROTE The producer's risk is Ihé prababifty of ol acceplig 8 given 10 when the process iraclion nonconformeng is equal tol
1he AL
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluacion de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

Iso 3951 cjemplos

Ejemplo (1/11): Método o multivariante

En una BDG se ha especificado un error maximo de 1,65m para
cada una de las componentes posiciones planimétricas. Se
considera que = 0,5m para cada una de esas componentes.

Hipotesis:

* Que cada lote se compone de 100 unidades.
* Que las 2 caracteristicas son independientes.
= Que el AQL requerido es el 4%0.

Método o estandar multivariado para 2 caracteristicas de la calidad
independientes

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Iso 3951 cjemplos

Ejemplo (2711)

Con ayuda de la Tabla E-1 (fo), se analiza la MPSD:
MPSS(x)= (Ls-Li)*fc = (1,65+1,65)*0,223 = 0,7359
MPSS(y)= (Ls-Li)*fe = (1,65+1,65)*0,223 = 0,7359

Como la variabilidad esta acotada por la MPSD (c <MPSD), se
puede proseguir con los calculos.

Tabla A-1, con N=100 y Nivel I1, se obtiene letra cédigo F
Tabla A-2, con letra cédigo F se obtiene n=8

Con esta informacion ya se puede tomar la muestra de 8
elementos

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Proyecto de Norma sobre Evaluacion de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

Iso 3951 cjemplos

Ejemplo (3711)

Se calculan los estadisticos Q de Calidad:

Q = LS —,Ux = (1,65- (-0,75))/0,5=3,45 Q _ :ux — I‘I =(-0,75-1,65)/0,5=3,15
S(X) 1(x) —

Para la Y, se obtiene: Qs(y) =4,69 ; Qi(Y)=1,91
Tabla G-1, con “F’ y AQL=4% > P* = 10,1154
Segun el apartado K.2.2 de la norma, P™= Ps+Pi

Para X: Ps = 0,000112; Pi =0,000379; Px=0,000492
Para Y: Ps = 0,000000; Pi =0,020582 ; Py=0,020582

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Iso 3951 cjemplos

Ejemplo (4711)

La fraccién de no conformidad estimada para las dos
caracteristicas de la Clase A es:

P = 1-(1-Px)(1-Py)=0,021064

Como P < P*, se ACEPTA el Lote

Esto se aplica Lote a Lote

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Proyecto de Norma sobre Evaluacion de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

Iso 3951 cjemplos

Ejemplo (5711)

Variable Limites (m) Media (m) G(m) Tipo Fo Q Q(n/(n-1))"2 P Clase
"U=+1.65" 3,45 3,688205 0,000113
-0,075 0,5 0,223
X "L=-1.65" 3,15 3,367492 0,000379
Combinado 0,000492 A
"U=+1.65" 4,69 5,013821 0,000000
-0,695 0,5 0,223
Y "L=-1.65" 1,91 2,041876 0,020582
Combinado 0,020582 A
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Iso 3951 cjemplos

[ ]

-Values of 1, for imum process deviation for combined control of
double specification limits: “=" method

Acceptance guality limit S
% nonconforming
o010 0125
0,015 0128
0025 0,132
0.040 ) 0137
0,065 t 0,141
C:‘IO 1 0,147
i 0,15 2 0,152
025 B.157
C.40 0,185
065 0174
1.0 | D184
1.5 | 0,194
285 Py
65 0,243
—__._-1_0-0 [ T 0,271
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Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

AEN/CTN 148
I 3 9 5 1 . i E R
SO - ejemplos
L 1
Table A.1 — Sample-slze code ktters and inspection levels
Lot or batch size Special inspecion fevels General inspaction levels
s1 | 82 53 54 [ [
i1l L] 1L} " B B B B
#1015 a8 B ] B 1] n c
wio 7% o _I! A B a c ]
1050 u ] [ 3 [ o E
e B8 B < < € F Table A.2 — Samplo sizes for sample-size code letters and inspection mothod
1 jo 150 8 B c o o F G
- . . . Equivalent atiributes.
8110280 B € o E F T " Samehe: i B “'“qv" s 1 1
281 50 500 B c o F F - 'l size code | ooy Noemal and | ormal a -
i _ : tenter hiemea | Teduced dghbened | Pvduced | Tl e Reduced
| 501101200 c c E E G 4 « |:‘°Wlo- inspecticn -:quewn inspaction | m‘;;ﬂ inspaction
1201803200 c o E =) H K L - - - -
3201 %0 10000 € ] ¥ G il L M 2 = L i s
10001 4235 000 c o F W [ M N = cd S il = Ll L
35001 #o 150 000 o | E 1 i a 4 ! L C L L L - 3 2 L] 3
740 001 4o 00 000 o E ! 1 M L -] & 2 . ('\ 2 L
500000 499 over o [ H x N o [ E i L. s ) L -t A
[MOTE The samgie-sibe cole RGN B0 MPOINon e @ the par of 50 3847 coreapend to Beme gren o L] L L -] e i
5038581 H % 3 12 L 0 20
4 a5 1 18 10 L) 32
L3 50 28 18 12 175 50
L | w 3 nn 15 o) [
" | L) % 23 " s 128
N 125 ™ a2 2 500 00
Ld 160 5 &0 ki 5» 'J'?
© =) 125 50 32 1250 500
n 250 150 L] 40 2000 800
WOTE  The eempie-sine code letters and mapechion bevels in iy part of 150 3951 compapond o hose gheen in
150 28551
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. AENOR
Iso 3951 cjemplos O

Riesgo de usuario

Tabie K.2 — Consumer's risk quality (in percent) for normal inspection: "« method

‘Coda [Sample Accaptance quality limit
hetter | slze % nanconforming
001 | 0,015 | 0025 | 0.0s |0.085] 010 | 045 | 0.25 | 040 |065] 10 | 15 | 25 | 40 | 65 | 100

B 2 + 613|666 | 747
L 3 l 40,1 [ 46.0 | 538 | 628
o)« | o | 256|208 |27 e53 |58
E [ % o |46 182 (232 | ZR] | 04 | 468
F 8 o 857|110 144 |a.a{ 252 )ss 456
G 0] W 521|679 (807|120 (165|226 (313 | 304
H 12 W[ 319 | 422 | 572|764 | 107 (149|209 267|344
J 15 W | 188 | 251 | 349 |467 663 | 936 | 124 [ 173 (226|282
K i) w | 115 155 [ 214 | 203 | 421 | 5.00 | 869 | 11,3 | 150 | 195|269
L ] W |0608 | 0045 [ 432 | 181 ) 283 377 | 552 | 7.26 | 064 | 12771756 | 4 h |
M 25 W | 0422 (0576 ) 0808 | 112 | 163 { 236 | 348 | 460 | AT | 847 | 115 -»
N 32 W | 0.244 | 0,336 | 0475 | 0,662 | 0973 | 142 | 211 | 261 380 | 506 [ 717 >
f| e o | 01a3 (0187 0FTe | 0091 | 0500 | oast | rzs | g fzaz | 300 |44 | A
(o} 50 00851 0118 | 0169 | 0,237 | 0,353 | 0,522 | 0787 | 1.06 | 144 | 104 | 270 |
R 65 | 0.0687 | 0.0684 | 0.138 | D.208 | 0.308 | 0467 | D& iO.ﬂGG 147 [ 168 * T

MOTE Tha consumer's risk quality is the process fraction nanconforming at which 10 % of Iots wil ba sxpacied 1o be acoepted
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AEN/CTN 148
. AENOR
Iso 3951 cjemplos O

i?iesgo de productor

Table L.2 — Producer's risk {in percent) for normal Inspection: “o" method

Acceptance guality limit
Code |Sample S nenConfanming
letter size -
001 | 0015 | 0,025 | 0,04 ) 0065 | 010 | 015 (025 [ 040 | 085 | 1.0 | 15 | 25 | 40 | 65 [ 100

B H | l AR EEE
c 3 ; 47 | 58 | 66 | €8
o 4 40 | 52 | 58 | 66 | 54

e 8 | 23 3= 4z a2
F a W 30| 34 | 32 ad 2.1
G 10 w25 |32 |32 ]3| 33 28
H 12 W 2z | 27 | 32 | 34 | 27 ] 28 | 24 | 35 | 3%
) 15 W|is|22]|28|23|28|22|22|32|ar]ss
K 8 W as s |z |26 | 27| 23|16 | 28 a1 | 68 ) 82
L 21 W o1a |17 |18 24| 23| 25| 20|24 | 42|68 |82
M 25 h ABTRERE 18 |18 |18 | 20 |19 | 27 | 21 | 61 iz >
N a2 W | o5 oo | 13 [ra|na|rafsa]esas a6 4
P 40 L AET 06 (o8] 13 |11 [og |os | 18 | 33 |51 | a7 :
Q 50 02 |03 |os|o7] o8 |o7|0a]12] 22|47 |50
R 85 02 0.2 04 (04| 05 |04 | D& | 1.5 ] 34 | 5 ‘ T

NOTE The producers nsk (8 the probabdy of not socepling a given [of when e process fraclion nonconforming 1S equal by

the AGL
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Iso 3951 : conclusiones
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AEN/CTN 148

Iso 3951 : conclusiones

Conclusiones (1)

Cambio de paradigma
Método aparentemente complejo, pero muy versatil

Distintos niveles y rigores de inspeccidn que dan
versatilidad

Lenguaje y métodos comunes con otras industrias.

Gran experiencia en su aplicacion en entornos de la
produccion industrial.

Explicita los riesgos del productor y adquiriente o
usuario.

Permite trabajar lote a lote.

Permite trabajar con S o con o

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Iso 3951 : conclusiones

Conclusiones (11)
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

Posicional.

AEN/CTN 148

o - 22 Reunién del

el W Grupo de Trabajo

F.T o= s ; Madrid, 10 marzo de 2008

hHltados cuestionario

José Luis Garcia Balboa

Asociacion Espariola de Normalizacién
Comité Técnico Normalizacion 148

Informacion Geografica AEN/CTN 148

AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[

1. Disefioy envio

Disefio inicial en Espafia.
Presentada al GT de calidad del CTN 148.

Presentada en Madrid en 03/2007 al Expert Group on Quality
(ExG-Q) de Eurogeographics.

Revisada por expertos Eurogeographics.

Desde Eurogeographics se envia encuesta a todos los
miembros en 10/2007.

Primer plazo: 15/11/2007. Segundo plazo: 17/12/2007.
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

1. Disefio y envio

= Presentado el cuestionario en la Comisién de Normas
Cartogréficas del CSG en 11/2007.

= Alguna encuesta mas en enero/febrero de 2008.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

= Espafia (varias instituciones)
= Francia

v R . Relno- Unido

= Austria

= Eslovenia

= Finlandia

= Noruega

= Republica Checa

= Suecia
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Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

2. Respuestas recibidas

= Total de respuestas: 20.

= Por tipo de producto = Por componente
= Topogréficos: 10 = Planimetria: 18
= Catastral: 2 = Altimetria/MDE: 9

= Ortofotografias: 5
= MDE: 2 = Por estructura
= Topografico + catastral: 1 = Hojas: 10
= Continuo: 7
= Hojas + continuo: 2

= Otras: 1

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

2. Respuestas recibidas

= Por resoluciones / escalas

= MDE = Topogréficos
= 5m: 2 = 0,1m:1

= Ortofotomapa = 1/5000: 5
= 0,5m: 4 = 1/10000: 1
= 0,25m: 1 = 1/50000: 2

= 1/500, 1/5000: 1

= 1/1000, 1/2000, 1/5000: 1
= 1/1250, 1/2500, 1/10000: 1
= 1/5000, 1/10000: 1

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

3. Apartados del cuestionario
1. ldentificacion de la institucion
2. ldentificaciéon del producto

3. Proceso de control y aceptaciéon
¢EMAS, NSSDA...? ¢ (X, Y)(XY)(XYZ)? ;categorias? ¢absoluta,
relativa?

4. Elementos de control
¢puntos, lineas, areas? ¢condiciones? ¢estratificacion?

5. Muestra
¢tamano? ¢criterios?

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

3. Apartados del cuestionario

6. Estadistica
¢precision del control? ¢normalidad? ¢contrastes de
normalidad, aleatoriedad? ¢atipicos? ¢sesgo?...

7. Resultados
¢probabilidad? ¢expresion?

8. Documentacion
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Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

4. Resultados ortofotomapas 5 respuestas

= Proceso de control
= No contesta: 3 = Categorias: O

= NSSDA: 2 L,
= Posiciéon absoluta: 4

= Posicion relativa: O
= Ambas: 1

= XY conjunto: O

= X, Y independiente: 3

* Ambas: 2 = Aplicado a serie: 1
= Aplicado a hoja: O

* Zindependiente: 1 = Aplicado a lote aislado: 3

= Aplicado lote a lote: 1

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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. . AENOR
Cuestionario
4. Resultados ortofotomapas
* Elementos de control * Elementos de control
(planimetria) (altimetria)
= Puntos: 5 = Puntos: 1
= Lineas: O * Lineas: O
= Areas: O = Areas: 0
= Puntos y lineas: O = Puntos y lineas: O
= Puntos, lineas y areas: 0 = Puntos, lineas y areas: 0
= Estratificacion: O = Estratificacion: O
= Condiciones: 4 = Condiciones: 1
5 respuestas 1 respuestas
Proyecto de norma sobre evaluacién deTacompornernte posicional los datos espaciales
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. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

4. Resultados ortofotomapas

= Muestra (planimetria) = Muestra (altimetria)
= Tamafo = Tamafio
= No contesta: 2 = No contesta: 1

= 50-100 puntos en lote: 2

* 10% ortos, 10 ptos: 1 = Criterio distribucion:
= No contesta: 1
= Criterio distribucioén: = Homogéneo: 0

= No contesta: 2

= Si especificado: 1

= Homogéneo: 2

5 respuestas 1 respuestas
Proyecto de norma sobre evaluacién deTatomporernte posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

4. Resultados ortofotomapas 5 respuestas
= Estadistica (planimetria)

= Precision control: = Gestion de atipicos: 2
" 2x:2 = Gestion del sesgo: 1
= ox:1 = Medida de la exactitud

= Normalidad implicita: 3 = SO 19138:

= Contrastes hipotesis = RMSE: 4
= Normalidad: 1 = Media: 1
= Aleatoriedad: O = Desviacion estandar: 1
= Ambas: 0

= Incertidumbre método: 2

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
12

22 Reunién Grupo de Trabajo / Madrid Marzo 2008




AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

4. Resultados ortofotomapas 5 respuestas

= EXpresion resultados
(planimetria)

= Probabilidad:
= 9500: 2
= Expresion:

= Frase: 3

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

5. Resultados topograficos/catastrales 13 respuestas
= Proceso de control
= No contesta: 6 = Categorias: 4
= NSSDA: 2 = Posicién absoluta: 8
= I1SO 3951: 1 = Posicion relativa: 2
= STANAG 2215: 1 = Ambas: 3

= Normativa propia: 3
= Aplicado a serie: 4
* XY conjunto: 10 = Aplicado a hoja: 1
= X, Y independiente: 2 = Aplicado a lote aislado: 7
= Ambas: O = Aplicado lote a lote: O
= No contesta: 1

= Z independiente: 6

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148
. . AENOR
Cuestionario
5. Resultados topograficos/catastrales
* Elementos de control * Elementos de control
(planimetria) (altimetria)
= Puntos: 5 = Puntos: 7
= Lineas: 1 * Lineas: O
= Areas: O = Areas: 0
= Puntos y lineas: 2 = Puntos y lineas: O
= Puntos, lineas y areas: 2 = Puntos, lineas y areas: 0
= Estratificacion: 3 = Estratificacion: 2
= Condiciones: 9 = Condiciones: 3
13 respuestas 6 respuestas
Proyecto de norma sobre evaluacion deTacomporente posicional los datos espaciales
22 Reunién Grupo de Trabajo / Madrid Marzo 2008 '

AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

5. Resultados topograficos/catastrales 13 respuestas
= Muestra (planimetria)
= Tamafio minimo = Criterio distribucion:
= No contesta: 4 = No contesta: 3
= 16 puntos / hoja: 1 = Si especificado: 3
= No tiene minimo: 1 = Homogéneo: 7

= |SO 3951: 3

= 20 km de lineas/lote: 1
= > 100 puntos / serie: 2
= > 2000 puntos / BDG: 1

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

5. Resultados topograficos/catastrales 6 respuestas
= Muestra (altimetria)
= Tamafio minimo = Criterio distribucion:
= No contesta: 2 = No contesta: 1
= 16 puntos / hoja: 1 = Si especificado: 1
= |SO 3951: 1 = Homogéneo: 4

= 400 puntos / lote: 1
= > 3000 puntos / BDG: 1

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

5. Resultados topograficos/catastrales 13 respuestas
* Estadistica (planimetria)

= Precisiéon control: = Gestion de atl'picos: 7
= 1,5x: 1 = Gestion del sesgo: 3
= 2x: 1 = Medida de la exactitud
. 3x: 2 » 1SO 19138: 2
= 5x: 2 = RMSE: 5
= 10x: 1 = Media: 2

= Desviacion estandar: 2

= No contesta: 6
. . L. = CE90: 2
= Normalidad implicita: 8

= Contrastes hip6tesis = Incertidumbre método: 3
= Normalidad: 1
= Aleatoriedad: 2
= Ambas: 2

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

5. Resultados topograficos/catastrales 6 respuestas
= Estadistica (altimetria)
= Precision control: = Gestion de atipicos: 5
= 3x:2 = Gestion del sesgo: 2
= 5x: 1 = Medida de la exactitud
= 10x: 1 = 1SO 19138: 1
= No contesta: 2 " RMSE: 3

= Normalidad implicita: 5 * Media: 1

= Contrastes hipo6tesis
= Normalidad: 1
= Aleatoriedad: 1
= Ambas: O

= Incertidumbre método: 1

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148
. . AENOR
Cuestionario
5. Resultados topograficos/catastrales
= EXpresion resultados = EXxpresion resultados
(planimetria) (altimetria)
= Probabilidad: = Probabilidad:
= 68%: 1 = 68%: 1
= 90%: 3 = 90%: 1
= 95%: 4 = 95%: 3
= 99%: 1 = Expresion:
= EXxpresion: = Frase: 3
= Frase: 7
13 respuestas 6 respuestas
Proyecto de norma sobre evaluacién deTacompornernte posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[

6. Resultados MDE

= Dos respuestas:

= NSSDA: 1 = Muestra de 50 puntos, no
no contesta: 1 estratificados, en el lote.

= Precision absoluta: 1 = Distribucion aleatoria, pero
Precision datos en malla: 1 se incide en zonas de

« Lote a lote: 1 cambio brusco.
Lote aislado: 1 = Control a 5x
= Normalidad implicita
= Gestion de atipicos y sesgd
= RMSE, prob 95%

= Resultado mediante frase

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

7. Otros sondeos
= Tesis doctoral Alan Atkinson (2005):
= Baja tasa de éxito en respuestas recibidas.
= Recelos a contestar.

= Algunos resultados:
= Australia: test propio, planimetria
= Bélgica: NMAS, planimetria y altimetria

= Hungria: test propio, planimetria y altimetria

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

7. Otros sondeos
= Tesis de Marcelo Nero (2005).
= Mas uniformidad que en Europa.
= Siguen modelos de EE.UU. (NSSDA) o del IPGH.
= Cierta adaptacion, segun la realidad geografica y econémica.
= Claro interés por mantenerse actualizados y mejorar procesos.

= Algunos resultados.
= NSSDA: Uruguay, Méjico, Colombia
= IPGH: Ecuador

= NMAS: Brasil, Argentina.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

8. CONCLUSIONES

= Incidir en aquellos cuestionarios con parte sin contestar.

= Caso mas comun (topograficos y ortofotomapas):
= XY conjunto, posicién absoluta, lote aislado
= elementos puntuales, distribucion homogénea
= 3x-5x, normalidad implicita, gestidon de atipicos
= RMSE, 95%, frase

= No suelen aplicarse métodos “establecidos™ o no se citan.

= De los métodos establecidos: NSSDA, I1SO 3951, STANAG

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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AEN/CTN 148

Proyecto de Norma sobre Evaluaciéon de la Componente
Posicional.

Seminario sobre Metodologias de Control Posicional.

AEN/CTN 148

. - AENOR
Cuestionario -

[ ]

7. CONCLUSIONES

= Control mediante elementos lineales en Francia.

= Muestra de tamafio muy variable, no se suele estratificar.
* Los atipicos se suelen detectar, pero ¢se gestionan?

= El sesgo no se suele gestionar.

= No se suelen analizar la aleatoriedad y la normalidad.

* No se suele conocer la incertidumbre del método.

= Mas homogeneidad en Sudamérica que en Europa.

Proyecto de norma sobre evaluacién de la componente posicional los datos espaciales
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