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Introduccion @

La agricultura de precision pretende mediante la discretizacion de esta superficie el aporte de los
insumos estrictamente acorde a las necesidades del cultivo; dichas necesidades estaran en funcion de
la variabilidad espacial y temporal de los factores naturales como suelo, clima, y artificiales como
operacion del sistema de riego, etc.

El desarrollo de la tecnologia ha impactado en la mayoria de los sectores productivos.

El uso de maquinas continuamente se robotiza, y el hombre las ocupa para monitorear, supervisar y
controlar procesos productivos, en campos que involucran toma de decisiones e inteligencia artificial.

Un VANT es un equipo para la obtencion de datos remotos desde el entorno aéreo, con un estructura
normalmente de fibra de carbono, y utilizado para la toma de fotos y videos en alta resolucién incluso
mas alla del alcance visual mediante vuelo FPV (“First Person View” o “vuelo en primera persona”).

La seleccidn del VANT generalmente esta asociado con los requerimientos de su uso y aplicacion vy
desde luego los correspondientes costos.
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Componentes principales de un VANT:
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VENTAIJAS

DESVENTAIJAS

No se arriesgan vidas humanas ante el malfuncionamiento
del vehiculo.

Dependen de una estacion de
seguimiento en tierra.

Util para aquellas zonas de dificil acceso geografico, orden
publico, volcanes, incendios, concentracion de
radioactividad, zonas de desastre como deslaves o
inundaciones entre otros.

Vulnerabilidad a varios factores
ambientales, aves, aviones, redes
eléctricas, etc.

Posibilidad de obtener fotografias aéreas de alta
resolucidn, en tiempo real si se cuenta con el equipoy
accesorios.

Limitaciones de peso de carga.

No presenta problemas por condiciones atmosféricas
(nubosidad) que impide la utilidad del uso de imagenes
de satélite, ya que la altura de vuelo puede ser por debajo
de las nubes.

Limitacion en la duracion y alcance de los
vuelos por limitada capacidad de carga de
equipo y baterias

Bajo costo en la adquisicion de imagenes aéreas.

Sujeto a regulacién y normatividad de uso
del espacio aéreo. En algunos paises se
limita su uso debido a la dificultad de
obtener permisos de vuelo.

Adquisicion de imagenes aéreas en “casi” cualquier
momento.

Requiere de equipo auxiliar de bajo pesoy
volumen que generalmente son caros.




VANTSs y la agricultura de precision uTh

La aplicacion de VANT en la agricultura esta asociada a los siguientes retos (Chao y
Chen, 2012):

 ¢Qué mediry controlar?

e ¢Qué entidad/variable necesita ser medida y controlada?

e ¢Como mediry controlar?

e iQué sistemas de monitoreo o actuacion son requeridos para un mision
especifica?

e ¢Cuando mediry controlar?

e iQueé tan frecuente se debe realizar?

 ¢En donde mediry controlar?

e iComo planear las trayectorias tridimensionales de los sensores y actuador
moviles?
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Aplicaciones potenciales de los (s
VANTSs DI

Deteccion oportuna de problemas que puedan limitar el rendimiento potencial de los
cultivos.

Seguimiento a la aplicacion de riegos usando deteccion de la variabilidad espacial del
humedecimiento del suelo y estrés hidrico en las parcelas agricolas.

Monitoreo temporal y espacial del grado de desarrollo de los cultivos, para detectar el
momento adecuado para la cosecha y tiempos de actuacion para aplicacion de insumos o
tareas, asi como la necesidad de aplicaciones de fertilizantes en partes especificas de las
parcelas, donde se detecta un desarrollo deficiente.

Deteccion del estado fitosanitario de las plantas.

Supervision del estado de funcionamiento de las redes de canales y regadios.

Creacion de DEMs mediante fotogrametria y SIGs para cuencas agricolas (todavia falta
mejorar la precisidon para eliminar errores).
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Conclusiones

* La tecnologia VANT esta actualmente en pleno desarrollo y cada vez es mas
frecuente su aplicacion en una diversidad de tareas de interés para la
agricultura de precision. Es una herramienta que sera de uso cotidiano, en
apoyo a actividades de planeacion, supervision y estimacion de parametros.

 Los VANTs facilitan el monitoreo frecuente de variables que demanda la
agricultura de precision aumentando la competitividad a traves la adquisicion
de imagenes y analisis de datos espacio-temporal de caracteristicas del
terreno.

* El uso de VANTs tiene como principales problemas el alto coste inici
demanda de preparacion especializada de operadores; sin embargo se es
un abatimiento de los costos devenido a la tendencia sobre su uso cad
mas frecuente y gran competencia.



Referencias

Chao, H., & Chen, Y. (2012). Remote sensing and actuation using unmanned vehicles. Wiley. 198 pp.
New Yersey, USA.

Fernandez-Pacheco, D. G., D. Escarabajal-Henarejos, A. Ruiz-Canales, J. Conesa, J. M. Molina-Martinez.
2014. A digital image-processing-based method for determining the crop coefficient of lettuce crops in

the southeast of Spain. Biosystems engineering. 117:23-34.

Garcia-Ruiz, F., Sindhuja Sankaran, Joe Mari Maja, Won Suk Lee, Jesper Rasmussen, Reza Ehsani. 2013.

Ronconi, G. B. A,, Batista, T. J., & Merola, V. (2014). The utilization of Unmanned Aerial Vehicles (UAV)
for military action in foreign airspace. UFRGSMUN/ UFRGS Model United Nations Journal. v.2, 2014, p.
137-180.

Torres-Sanchez, J., J.M. Pefa, A.l. de Castro, F. Lopez-Granados. 2014. Multi-temporal mapping of the
vegetation fraction in early-season wheat fields using images from UAV. Computers and Electronics in
Agriculture 103:104-113.

Xiang, H., & Lei, T. (2011). Development of a low-cost agricultural remote sensing system based on a
autonomous unmanned aerial vehicle (UAV). Biosystems engineering. 108:174-1
doi:10.1016/j.biosystemseng.2010.11.010



http://dx.doi.org/10.1016/j.biosystemseng.2010.11.010

