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INTRODUCCION

Creemos que el titulo del trabajo
y el propio trabajo en si no tiene
objeto si no es dentro de un sistema
de vigilancia. Asi entendemos que
éstas serdn efectivas y se hardn mas
asequibles si 1las englobamos en un
entorno que describiremos en una pri-
mera fase, para pasar a continuacibn a
la descripcidén de los datos a manejar
y por dltimo el método y la base obje-
to de este trabajo.

En cualquier caso se tiene que
recibir este trabajo como una idea
bdsica a partir de 1la cual pretende-

mos desarrollar toda una metodologia
que contenga las herramientas nece-
sarias para poder detectar situacio-
nes comprometidas desde el punto de

vista meteoroldgico.

DESCRIPCION DEL ENTORNO

Entendemos por entorno el sis-
tema en el cual van a estar integrados
los algoritmos disenados para la de-

teccidén de los
cos importantes.

fenbémenos meteoroldgi-
Este sistema es lla-
mado Sistema de Vigilancia, y como
tal tendria que contar con una serie
de requisitos, estructuras y respues-
tas que describimos a continuaciébn:

Departamento de Termologia.
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- Recepcibn de datos en tiempo real

- Planificacidén de tareas integral

- Integracién de informacidén con una
estructura (B. Datos)

- 1Interactividad y rapidez
puesta

- Salida gréafica

de res-

y alfanumérica

La fig. 1 muestra una configuracidn
tipica de 1los componentes caracteris-
ticos que componen un sistema de vigi-
lancia capaz de cumplir con los requi-
sitos funcionales expuestos anterior-
mente.

En cuanto a subsistemas que lo compo-
nen:

- Subsistema de adquisicién de datos:
* Ingestidén de imAgenes digitales
desde satélite
* Ingestibén de datos meteoroldgicos
convencionales

- Subsistema de gestidén de la base de
datos

* Estructura lbégica de la base
* Software asociado al manejo de
la base
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- Subsistema de tratamiento basico y

especifico
de

* Software propdsito general

* Software de aplicacién meteorold-
gica
- Subsistema de visualizacién y pre-
sentacibn
* Estacidén de trabajo con monitor

alta resolucibdn.
* Hardcopy e impresora local

- Subsistema de archivo y diseminacién
de datos

* Software de difusidn de datos
* Soporte de almacenamiento

interés especi-
forma gréafica

Por su importancia e
fico estdn descritos de

los subsistemas: 1Ingestién, Soporte
Loégico y Visualizacibén en las figuras:
2' 3, 4.

DESCRIPCION DE LOS DATOS

Dado que el algoritmo pretende brin-
dar al operador informacibén sobre
situaciones presumiblemente proble-
maticas, éstas tienen que estar per-
fectamente localizadas espacialmente y
a su vez contrastadas 1lo mads posible
desde el punto de vista de radiometria

y cuantificacién. Para lograr esto es
necesario que 1los datos de la imagen
vengan acompanados por un lado por

pardmetros orbitales y de actitud del
satélite que 1la ha captado y por otro
de los parametros de calibracidén aso-
ciados al sensor a bordo del satélite
que captd la imagen. En definitiva, la
imagen o datos imagen cuando se inte-
gran en el sistema, tendrd que estar
navegada y calibrada.

Por otra parte necesitaremos datos
convencionales que nos sirvan para
asociarlos a la zona conflictiva y que
nos servirdn para contraste y verifi-
cacién.

El diagrama de la figura 5 muestra la
ingestién de los datos imagen con sus
datos auxiliares de navegacidén y cali-
bracién.
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DESCRIPCION DE PROCESO

6 describe el diagrama
aplicacién de algoritmo
ingestadas.

En la figura
general de 1la
a las imagenes

Una vez que se ha ingestado una imagen
en la base de datos del sistema, el
algoritmo chequea si los pardmetros de
navegacién y calibracidén asociados
la imagen son correctos, en caso cui
trario no sigue adelante.

A partir de aqui la imagen es .. -ida
punto a punto, calculando =, ellics
puntos que sobrepasan un deooominado
umbral (Este puede ser fija ¢ no pol
el operador).

Para cada punto detectad- mo anomalo
el sistema dara al ops & las coor-

denadas geograficas (Lat., —.ng.) y el
valor digital del punto detectado.

Asi mismo, el sistema cargard en pan-
talla la imagen analizada, asignandole
a los puntos detectados como andémalos
una determinada tabla de color y por
Ultimo colocard el cursor en forma de
una caja de 10 x 10 pixels sobre el
punto imagen que tiene el valor maximo
del umbral especificado con anteriori-
dad.

Con todo esto facilitamos 1la labor de
vigilancia del operador ya que este
proceso deja la informacién en un

estado tal que le va a permitir estu-
diarla de forma muy concreta.

Las fotografias 1 y 2 muestran la
aplicacién del proceso sobre unas
imadgenes correspondientes al METEOSAT
sobre la banda IR. Las imAgenes sobre
las que se ha aplicado el algoritmo
son propiedad del INM (Instituto Na-
cional de Meteorologia). Asi mismo,
para el desarrollo del algoritmo se ha
utilizado, entre otras, la instalacién
informatica del INM.
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INGESTION Y NAVEGACION

OPERADOE

SSK

SATSKD

INGESTOR

AREAS
ESKFILE

IGIT

IMMASPOO.

PROG.
DE SCAN

PROG. DE
NAV.
IMAGENES

ICHEPOS
AUX.
NAV.

NAVEGACION

VISUA-
LIZACION

s

FIGURA 5
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DIAGRAMA DE BLOQUES DEL PROCESO

VIS IR

Fase de

capturacién y

A preparacién de

las imagenes

Nav. No
Correcta

.
Proceso de identificaciég\\ No
segin el umbral de S
P(X,Y) > UMB ,//
Y
Grabar en disco
la informacién Fase de
* proceso de
Calculo del Punto de Alarmas
max. valor
¥ meteoroldgicas

Definicién del cursor
seleccidén del plano imagen
carga de tabla de color

Y

Visualizacién de la imagen
Posicionamiento del cursor sobre
el punto de valor maximo

FIGURA 6
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FOTO 1 - METEOSAT-IR. CURSOR CENTRADO SOBRE LA NUBE DE PUNTOS PROBLEMATICOS
EL CURSOR ESTA ENCIMA DEL VALOR MAS ALTO

Ver Foto color n.° 18 en pagina 369

FOTO 2 - METEOSAT-IR. DETALLE EN OTRA ESCALA DE LA IMAGEN ANTERIOR
Ver Foto color n.° 19 en pagina 369
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