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Pruebas y resultados

Es importante evaluar los resultados obtenidos en la vectorizacion con esta
metodologia, saber en que medida se puede comparar con los otros métodos
existentes y el grado de eficacia, esto es un problema que ha recibido mucha atencion
en los ultimos anos y que es claramente dependiente de la aplicacion, ademés de la
opini6n humana [Doermann 1997].

Aunque el algoritmo sea disefiado con algunas tolerancias paramétricas debe ser
menos sensible al ruido, ademas el efecto de la perturbacion del ruido no estd
totalmente probado [Wenyin et al 1997°].

A pesar de las razones anteriores, intentaré establecer la posicion e importancia de
esta metodologia respecto a las otras alternativas comentadas en el capitulo 3, ademas
de mostrar la flexibilidad para tratar diferentes mapas tematicos, realizaremos:

1. Comparaciones con algunos métodos comentados en el capitulo 3.
2. Comparaciones entre los diferentes procesos de la metodologia propuesta.
3. Se modificaran algunos parametros utilizados en esta metodologia.

6.1. Comparaciones con otros métodos

En esta seccion compararemos los resultados obtenidos con el método de
descomposicion de componentes [Levachkine er al 2001°'] ver seccion 3.2.5, y el
software R2V que se comentd en la seccion 3.2.6.

6.1.1. Descomposicion de componentes

En la figura 6.1 b) se muestra un resultado que se obtuvo después de varias
iteraciones, el conjunto de resultados se presentan como un libro de opciones de las
cuales mediante algun tipo de busqueda se logra encontrar el resultado esperado.

En este proceso se utilizan 10 tipos de parametros y consideraciones diferentes,
dependiendo de las entradas sera la pagina de ése libro a donde se debe ir a esperar el
resultado.
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a) Imagen Original.

¢) Resultado de la vectorizacion de a) con el
método propuesto.

b) Resultado de procesar a la imagen a) con el
método de Descomposicion de Componentes.

# Database Desktop - [Table : Vectores.db]

A Fie Edit Wiew Table Becod Todls Window Help =18l
3@'%'@ |<|« Ll b|»|n| [Tl | [/

Vectores| X ¥ Lista Marca ﬂ
I 1.00 182.00 3.00 1.00

2 200 182.00 3.00 1.00

3 3.00 182.00 3.00 1.00

4 4.00 182.00 3.00 1.00

5 5.00 182.00 3.00 1.00

B 6.00 182.00 3.00 1.00

7 7.00 181.00 3.00 1.00

g 8.00 181.00 3.00 1.00

9 9.00 181.00 3.00 1.00

10 10.00 181.00 3.00 1.00

11 11.00 181.00 3.00 1.00

12 12.00 180.00 3.00 1.00

13 13.00 180.00 3.00 1.00

14 14.00 179.00 3.00 1.00

15 15.00 179.00 3.00 1.00

18 16.00 179.00 3.00 1.00

17 17.00 178.00 3.00 1.00
- =
KIN| 3
|Record 1 of 858 | [ [ 7

d) Base de datos del mapa vectorizado c).

Fig. 6.1 Comparacion de resultados entre el método de Descomposicion de Componentes y el

propuesto.

Las diferencias principales entre estos dos resultados.

e Descomposicion de Componentes

e El resultado que se obtiene es exclusivamente grafico.
e El resultado depende de pardmetros que generan una gran cantidad de
imagenes, la respuesta adecuada se tiene que buscar apropiadamente.

e El proceso es automatico.

e Es un método muy general, que en ocasiones se complica para encontrar la

respuesta adecuada.
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e Mz¢todo propuesto

e El resultado esta relacionado a una base de datos.
e El resultado es Unico, de acuerdo a parametros que se resumiran mas adelante.
e Es un proceso semiautomatico, el usuario define previamente que desea

vectorizar.

6.1.2. Software R2V

En la figura 6.2 a) se muestra un mapa de curvas de nivel en blanco y negro (1 bit).
Al resultado de la figura 6.2 b) se le cambid el color de negro a un tono de gris para
poder visualizar la linea roja como resultado de la vectorizacion, podemos observar
que las lineas “rotas” no se reconstruyen de manera automatica.

F ol

n

a) Imagen Original: Curvas de nivel.

- Able Software R2V for Windows - [R2V_TopoRato]

T Fie Edt Wiew |mage Vector Window Help AEE)
= N T e ) o et o e Y= k‘?\
e e e 2 o g [ A e e R

s

AN

(157,015, 33 0434) [ [hom ] 4

Left mouse (+ SHIFT key) to draw rectangle. press CTRL down for distance.

¢) Después de quitar la imagen del fondo a la

imagen b).

I Able Software R2V for Windaws - [R2Y_TopoRato] =

T{ Fie Edit Wiew Image Vector Window Hep 18] x|
= N T R I = e e e e I e e N S A
&R = mEEEEEE

iR

5!
[119.7232.96.6215) [ [NOM y

b) Resultado de vectorizar la imagen a) con el
software R2V.

Left mousz [+ GHIFT ke to draw rectangle, press CTRL dawn for distance.

\ ut\

d) Resultado grafico de la vectorizacion de a)
con el método propuesto.

Fig. 6.2 Comparacion de resultados graficos en una imagen binaria entre el software R2V y el

propuesto.
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En la figura 6.3 a) es una imagen a colores de 24 bits, primero se paso a niveles de
gris porque no es posible que R2V la trate directamente, observamos que el resultado
es una binarizacion y adelgazamiento del contenido de la imagen.

. Able Software R2V for Windows - [R2Y¥_RH_Zona2_1]

uEi\e Edit “iew Image “ector Window Help _|ﬁ' ﬂ

== =R e e I e W o e o e e 2

8 P 2 ol ] R R B R R PP Pt

5

a) Imagen Original.

Left mouge [+ SHIFT key) to draw rectangle, press CTF |[370.7917,202.2859) ’_A
b) Resultado de procesar a la imagen a) con el
software R2V.
i~ Database Desktop - [Table : Yectores.db] [_ Ol =]
File Edit “iew Table Record Tools Window Help = |5|5|
3{'%'@' |1|«|1 » »lbll |
Vectores| # A Lista Marca ﬂ
| ] 1.00 182.00 3.00 1.00
2 2.00 182.00 3.00 1.00
3 3.00 182.00 3.00 1.00
4 4.00 182.00 3.00 1.00
5 5.00 182.00 3.00 1.00
5} 6.00 182.00 3.00 1.00
7 7.00 181.00 3.00 1.00
g §.00 181.00 3.00 1.00
&l 9.00 181.00 3.00 1.00
10 10.00 181.00 3.00 1.00
1 11.00 181.00 3.00 1.00
12 12.00 180.00 3.00 1.00
13 13.00 180.00 3.00 1.00
14 14.00 179.00 3.00 1.00
15 15.00 179.00 3.00 1.00
16 16.00 179.00 3.00 1.00
17 17.00 173.00 3.00 1.00
- -
[« | b
|Record 1 ot 858 | I [ Y

¢) Resultado de la vectorizacion de a) con el

método propuesto. d) Base de datos del mapa vectorizado c).

Fig. 6.3 Comparacion de resultados entre el software R2V y el propuesto.
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Las diferencias principales entre estos resultados.
e Software R2V

e El resultado que se obtiene es exclusivamente grafico.

e Trabaja basicamente encontrando el centro y bordes de las lineas que
contienen las imagenes.

e El proceso es automatico.

e No genera una base de datos de los puntos vectorizados, sino un archivo para
que otro software lo termine de construir (por ejemplo, MapInfo o ArcView).

e M¢étodo propuesto

El resultado esta relacionado a una base de datos.
Reconstruye lineas parcialmente discontinuas.

No trabaja con los bordes de las lineas.

Trabaja con imagenes a color de 24 bits.

Genera la base de datos de las lineas vectorizadas.

6.2. Comparacion entre los diferentes procesos
de la metodologia propuesta.

6.2.1. Resultados de las normalizaciones

Realizaremos algunas comparaciones de los valores puros en RGB de los pixeles en
mapas raster original, ecualizado y normalizado que aparecen en la figura 5.6 y que
por comodidad se repiten en la figura 6.4.

Coordenada Objeto Original Normalizada
X Y R G B R G B
90 40 Linea 0 153 204 0 192 255

116 43 Texto 51 51 102 24 32 104

112 52 Fondo 204 255 204 255 255 255

103 50 Orilla 153 204 204 176 255 255
Tabla 6.1 Ejemplo del contraste alcanzado con la normalizacion.

En los valores de la tabla 6.1, las columnas “Original” y “Normalizada” se refieren al
mapa de la figura 6.4 a) y b) respectivamente, en estos datos vemos que los valores
RGB de cada pixel en las imagenes normalizadas se separan unos de otros mas que en
la imagen original.
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a) Imagen Original b) Imagen Normalizada con este método

Fig. 6.4 Reproduccion del resultado grafico de la normalizacion.

En la tabla 6.2 se presentan las distancias euclidianas entre los puntos de algin objeto
a la linea, se refieren a los mismos datos que la tabla 6.1.

Objeto Distancia a la linea
Original Normalizada
Texto 153.0 221.3
Fondo 228.1 262.7
Orilla 161.3 186.9

Tabla 6.2 Distancias euclidianas en el cubo RGB

A continuacion se presentan algunos mapas raster normalizados.

%

1y

a) Imagen original. b) Imagen normalizada de a).

Fig. 6.5 Resultado del proceso de normalizacion.
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a) Imagen original. b) Imagen normalizada de a).

Fig. 6.6 Otro resultado del proceso de normalizacion.

6.2.2. Resultados de las clasificaciones

En este apartado compararemos los resultados de los diferentes clasificadores que se
plantearon en la metodologia propuesta. Las pruebas se realizan en dareas de
comprobacion (ver seccion 4.7.6), éstas consideran que:

e Se realizan en un area de tamafio 400x400 seleccionada al azar, la misma para
cada prueba.

e Que no coincida con la muestra de entrenamiento del clasificador.

e Que contenga la linea de interés.

Las pruebas que se realizaran en el drea de comprobacion son solo para obtener un
numero aproximado de la eficacia de los clasificadores, revisemos tres aspectos
importantes:

e FEl proceso de digitalizacion:
Como vimos en el capitulo 5, uno de los problemas de la digitalizacion de los
mapas en papel es que se introduce informacidon indeseable en el mapa raster,
esto se refleja en los cambios de tonalidades de las lineas por zonas en dichos
mapas.

e La mezcla de colores en los bordes:
Otra consecuencia del proceso de digitalizacion y la descompactacion de la
imagen en formato JPEG, es que el valor de un pixel se promedia con sus
vecinos y al tratarse de las lineas no sabremos con exactitud en donde empieza y
termina el borde de las mismas.
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e El tamaiio de los mapas raster:
El tamafio de la mascara de entrenamiento y el area de comprobacion son muy
pequefios comparados con el tamafio de un mapa raster.

Estas razones asociadas a que no existe una clasificacion clara de los tipos de mapas

tematicos vemos que es mas adecuado dejarlo al criterio del experto humano
[Doermann 1997%].

Para ejemplificar lo antes mencionado se realizd una prueba a la figura 6.7 a), la
comprobacion fue por medio de contar manualmente los pixeles minimos contenidos
en el centro de la linea de interés, de tal manera que no se pierda continuidad, se
reporta el nimero de puntos que contiene la linea en:

e Laimagen original, dentro del area de prueba.

e Los clasificados acertadamente dentro de la linea.

e Los no clasificados y debieron ser clasificados que pertenecen a la linea de
interés.

e Los clasificados errbneamente, que pertenecen a otros objetos presentes en el area
de prueba.

Clasificador | Pertenecen Total Puntos clasificados: % de % de | Grado
alalinea [ dentro del | Dentro | Faltaron | De otros | aciertos | errores de

area de dela enla | objetos eficacia
prueba linea linea

Maximos y 723 772 714 9 58 9249 7.51 0913

Minimos

K-Medias 723 793 707 16 86 89.16( 10.84 | 0.872

K-Medias 723 743 715 8 28 96.23 | 3.77 0.952

Modificado

Expansion 723 451 451 272 0 100.00 [ 0.00 0.624

en 3 pasos

Busqueda 723 692 675 48 17 97.54| 2.46 0911

de colores

Tabla 6.3 Resultados de una prueba en un area de comparacion.
El porcentaje de aciertos y de errores se refiere a la relacion siguiente:

) numero de aciertos dentro de la linea
% de aciertos = (100)

numero total en el area de prueba

0 numero de puntos de otros objetos
% de errores =

(100)
numero total en el area de prueba

ademas el grado de eficacia:

. 9% de aciertos (namero de aciertos dentro de la linea
Grado de eficacia = ( )

numero de puntos que pertenecen a la linea (100)
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donde el grado de eficacia varia en un rango de [0,1]

En estos resultados observamos que el mejor clasificador es K-Medias Modificado,
pero el que contiene menos errores es Expansion en 3 Pasos. Como se menciond
anteriormente la decision dependera de la aplicacion, en esta caso es importante:

e Que no tenga errores, ya que en el proceso de reconstruccion pueden ser puntos
candidatos para unirse con la linea que pretendemos extraer, y de esta manera
distorsionar el resultado.

e Puede no tener elementos clasificados que pertenecen a la linea en cuestion, ya
que se “rellenaran” en el proceso de reconstruccion.

____g%
%

i

a) Imagen original b) Clasificador: Méximos y Minimos

f f
/ /
////\’ - o //' ) |
R R
¢) Clasificador: K-Medias d) Clasificador: K-Medias Modificado

Fig. 6.7 Resultados del proceso de clasificacion.

Pégina 109



Capitulo 6

I o Tt \
ll'-
W
\\.ﬁ‘
: j
/7
s
/'/ . rd
L P e
.-'/ /’
r K4
a) Clasificador: Expansion en 3 pasos b) Clasificador: Busqueda de colores

Fig. 6.8 Mas resultados del proceso de clasificacion.

En el mismo mapa, pero en otra regiéon se realizd un procedimiento similar, los
resultados se muestran en la tabla 6.4, y la figura 6.9 a) muestra el area de
comparacion de esta segunda prueba.

Clasificador | Pertenecen Total Puntos clasificados: % de % de | Grado
alalinea | dentrodel | Dentro | Faltaron | De otros | aciertos | errores de

area de dela enla | objetos eficacia
pruebas linea linea

Maximos y 1310 1696 1301 9 395 76.71 2329 | 0.762

Minimos

K-Medias 1310 1402 1264 46 138 90.16 9.84 0.870

K-Medias 1310 1669 1303 7 366 78.07 | 21.93 | 0.777

Modificado

Expansion 1310 1635 1300 10 335 79.51 20.49 | 0.789

en 3 pasos

Busqueda 1310 2138 630 680 1508 2947 | 70.53 | 0.142

de colores

Tabla 6.4 Resultados de una 2da prueba, en un area de comparacion diferente en el mismo mapa.
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Fig. 6.9 Resultados del proceso de clasificacion en un area diferente del mismo mapa.
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Si tomamos en cuenta que las areas de comprobacion son al azar no se puede concluir
cual de los clasificadores funciond mejor para este mapa, pero si somos capaces de
saber cual se mantuvo mas estable en la clasificacion de puntos acertados en estas dos
pruebas, de forma grafica en la figura 6.10 se observa como cambia el
comportamiento de un clasificador respecto a su ambiente de trabajo.

Porcentaje de Puntos Clasificados Porcentaje de Puntos Clasificados
Acertadamente Erroneamente

100.00 - & 75.00 -
(3 —=
80.00 \‘ 6000

45.00

60.00

Porcentaje
Porcentaje

30.00

40.00 //‘
\ 15.00 —
20.00 ‘ ‘ 0.00 V\.

1ra 2da 1ra 2da
Pruebas Pruebas
—e— Max-Min —#— K-Medias —aA— K-Medias Mod —e— Max-Min —m— K-Medias —a— K-Medias Mod
—m— Expansion —%— Busqueda —— Expansion —%— Busqueda
a) b)

Fig. 6.10 Muestra grafica comparativa de las dos pruebas realizadas al mismo mapa.

Para minimizar los puntos clasificados errobneamente se utilizan los filtros que se
detallaron en la seccion 5.6.2, 5.6.5 y 5.6.6 de esta manera la eficacia de los
clasificadores aumenta considerablemente, el filtro que se utiliz6 para obtener las
imagenes de la figura 6.12 fue el de “Eliminacion de pixeles mal clasificados”.

En la figura 6.11 se puede apreciar el resultado comparativo de pasar un filtro por las
imagenes clasificadas de la figura 6.9 y en la tabla 6.5 vemos los datos
correspondientes.

Porcentaje de Puntos Clasificados Erroneamente
120

100 A

80

60

40 \.
20 e
-
e O
0 T T

1ra 2da Filtrado

Porcentaje

Pruebas

¢ MaxMin —=— K-Medias - -& - K-M Mod.
—==— Expansion —#— Blsqueda

Fig. 6.11 Muestra los resultados de pasar un filtro por el resultado de las clasificaciones.
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En las figuras 6.12 y 6.13 se muestran las mismas imagenes de la figura 6.9 después
de ser filtradas, la intension es subrayar que los valores clasificados erroneamente se
pueden corregir en gran medida y dejar el peso de la comparacion entre clasificadores
por el nimero de pixeles bien clasificados.

Clasificador En la 2da prueba Después del filtrado
Clasificados % de Grado Quedan %de | Grado

de otros errores de clasificados | errores de
objetos eficacia | erroneamente eficacia

Maximos y |[395 23.29 0.762 (0 0.00 0.993

Minimos

K-Medias [ 138 9.84 0.870 | 15 1.17 0.954

K-Medias | 366 21.93 0.777(0 0.00 0.995

Modificado

Expansion | 335 20.49 0.789 |3 0.23 0.990

en 3 pasos

Busqueda 1508 70.53 0.142 (292 31.67 0.329

de colores

Tabla 6.5 Datos resultantes de pasar un filtro por las imagenes de las clasificaciones de
la segunda prueba de la tabla 6.4.
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a) Maximos y Minimos filtrado b) K-Medias filtrado

Fig. 6.12 Muestra las imagenes después de filtrarse los resultados de las clasificaciones de la fig. 6.9.
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Fig. 6.13 Mas muestras de imagenes después de filtrarse los resultados de las clasificaciones de la fig.
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6.3. Modificacion de parametros.

Durante el desarrollo de la metodologia se han utilizado algunos pardmetros para
reducir la complejidad y poder abarcar una buena parte de la variedad de los mapas
tematicos, veremos como influyen la modificacion de los mismos en los resultados.

Los parametros manejados son:

Normalizacion:
e Porcentaje de contraste.
¢ Factor de contraste.

Clasificadores:
e Tamafio de la mascara de aprendizaje.
e Orden en el RGB.

Filtro:
e Filtrado.
e Eliminacién de pixeles mal clasificados.
e Eliminacién de pixeles aislados y en parejas.

Reconstruccion:
e Distancia de alcance maximo en la reconstruccion.

6.3.1. Normalizacion

La normalizacion nos ayuda a aumentar el contraste de las imagenes para tener menor
numero de elementos a clasificar y aumentar la separacion entre si.

Los parametros propuestos son:

e Porcentaje de contraste = 20%.
e Factor de contraste, alfa =1.5.

En la seccién 6.2.1 vimos algunos ejemplos de este proceso, empezaremos con ver
que pasa si variamos el pardmetro propuesto del 20% y mantenemos el factor de
contraste alfa = 1.5, posteriormente mantenemos el porcentaje de contraste y
variamos el factor de contraste.
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) 20% de contraste, alfa=1

g) 20% de contraste, alfa=2 h) 20% de contraste, alfa=2.5 1) 20% de contraste, alfa=3

Fig. 6.14 Muestra de resultados graficos de la variacion de parametros en la normalizacion.

En las imagenes de la figura 6.14 del inciso b) a la e), podemos observar como el
fondo de la imagen se contrasta con los objetos dibujados en ¢él, conforme se
incrementa el valor del porcentaje de contraste los colores de los objetos presentes
tienden a negro, lo que complicaria la clasificacién, como se observa un detalle en la
figura 6.15, por lo cual seleccionamos el porcentaje de contraste del 20%.

En la misma figura 6.14 del inciso f) a la i), la imagen cambia de intensidad
homogéneamente.
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a) Detalle a 5% de contraste, b) Detalle a 20% de contraste, c¢) Detalle a 95% de contraste,
alfa=1.5. alfa=1.5. alfa=1.5.

Fig. 6.15 Detalle de la variacion del porcentaje de contraste y el cambio de tonalidad.

6.3.2. Clasificadores

Estos clasificadores necesitan una mascara o area de aprendizaje y de un valor inicial
como punto de referencia, no todas las areas son del mismo tamaiio.

Los tamafios propuestos son:

Clasificador Tamaiio de la mascara
Maximos y Minimos 61x61
K-Medias 61x61
K-Medias Modificado 61x61
Expansion en 3 Pasos 3x3
Busqueda de Colores 1x1

Los tres primeros clasificadores necesitan un area minima donde existan grupos de
elementos a los cuales se le quiere diferenciar, esto no depende del tamano del area
de entrenamiento, sino de buscar una zona con estas caracteristicas en el mapa raster
antes de seleccionar el punto en la linea de interés y que a partir de ese punto
seleccionado se genere el area de entrenamiento.

En la figura 6.16 se muestran algunos ejemplos graficos de algunos mapas raster,
clasificados con diferentes tamafios de méscaras de entrenamiento, en la misma figura
podemos observar que mientras el area de entrenamiento sea menor (hacia la
izquierda) el resultado tiene menor cantidad de informacion indeseable y las lineas
estan mejor definidas.

El clasificador que se utilizo fue el K-Medias, ya que en la figura 6.10 mostré6 mejor
estabilidad.
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a) Area =49x49 b) Area= 55x55 ¢) Area=61x61

d) Area=21x21 e) Area=41x41 f) Area=61x61

Fig. 6.16 Resultados de la variacion del tamafio del area de entrenamiento.

Veamos algunos resultados:

e En las imagenes de la figura 6.16 nos muestran que mientras mas pequeia sea el
area de entrenamiento mejores seran los resultados, mientras contenga a los
grupos a discriminar,

e En la figura 6.10 nos muestra que los resultados varian dependiendo de la zona
del mapa raster y

e En la figura 6.11 que podemos utilizar un filtro que nos ayude a eliminar la
informacion sobrante.

El clasificador “Expansion en 3 Pasos” necesita estar contenida exclusivamente
dentro de la linea de interés o por lo menos la mayor parte de la méscara y el resto sea
fondo blanco.

Este clasificador solamente selecciona elementos similares, el resto son ignorados, el
factor de similaridad esta en funcidén de la desviacién estandar de los elementos

dentro del area de 3x3. Por estas razones no se recomienda aumentar el tamafio de la
mascara.
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En el ultimo clasificador “Busqueda de Colores” se toma un punto como muestra del
color deseado y se puede modificar el radio en el cual se obtendran los elementos
seleccionados, se propone el valor de 42 que es aproximadamente la sexta parte de
256 y formard un cubo de 84x84x84 con centro en el valor en RGB del punto
seleccionado dentro del cubo RGB, aunque ya hemos visto que dependerd del mapa
raster a procesar.

a) Radio =42 b) Radio = 63 ¢) Radio =82
Fig. 6.17 Resultado de la variacion del radio dentro del cubo RGB.

En la figura 6.17 se puede ver como depende el resultado del radio utilizado, en este
caso el valor adecuado es de 63.

A todos los clasificadores se les agregd una segunda cualidad para seleccionar
determinado tipo de elementos preclasificados, que es la de revisar el orden en RGB
de los valores del pixel del punto seleccionado. Esta caracteristica no se recomienda
modificar, pero se mostraran algunas imagenes clasificadas con y sin esta asistencia.
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a) Imagen original b) sin orden en RGB b) con orden en RGB
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Fig. 6.18 Muestra la diferencia de clasificar sin y con orden RGB.
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6.3.3. Filtrado

En la seccion 5.6.2, 5.6.5 y 5.6.6 se discutieron tres etapas de filtrado y sus
aplicaciones, se denominaron por su uso y son:

e Filtrado.
En algunas imagenes donde la tonalidad de la linea de interés estd dentro de una
region de color muy similar a la misma, es conveniente el proceso de filtrado.

¢ Eliminacion de pixeles mal clasificados.
Elimina los puntos clasificados que pertenecen o son vecinos de los objetos mas
obscuros en la imagen, se auxilia del plano paralelo donde se dejaron los
elementos no clasificados.

¢ Eliminacion de pixeles aislados y en parejas.
Es conveniente cuando quedan muchos pixeles sueltos en la imagen y pueden ser
factores de distorsiéon en el proceso de reconstruccion, no es recomendable
cuando la linea queda fraccionada en pequefias partes.

Estos filtros se pueden utilizar de forma independiente o en conjunto, se hace un
resumen en la tabla 6.6, donde observamos dependiendo del parametro si se utiliza
esa opcion de filtrado o no.

Parametro | Filtrado | Elimina pixeles | Elimina pixeles
aislados y en mal clasificados
parejas
0 No No No
1 No No Si
2 No Si No
3 No Si Si
4 Si No No
5 Si No Si
6 Si Si No
7 Si Si Si

Tabla 6.6 Resumen de los parametros de filtros.

En la figura 6.19 veremos algunos ejemplos de su aplicacion.
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Fig. 6.19 Resultado de la variacion de los parametros de filtrado.

6.3.4. Reconstruccion

La distancia de alcance méximo en la reconstruccion se refiere a la maxima distancia
que debe de haber entre el punto extremo y su candidato a unirse, ésta puede variar de
acuerdo a la cercania de puntos extremos que no se desean unir, por ejemplo, seria
minima entre lineas paralelas en un mapa topografico.
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Fig. 6.20 Resultado de reconstrucciones con diferentes distancias maximas.
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