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El control de la calidad en los productos cartográficos es una preocupación actual de 
todos los organ1sn1os y empresas del sector. L'l incorporación de dichos productos en entornos 
de sistemas de información geográfica y su posterior análisis espacial requiere una buena 
calidad posicional de la infoimación obtenida Es indudable que en procesos de producción k1n 
complejos como es el proceso de producción cartográfica el control de calidad no es tarea fácil, 
por lo que es aconsejable la realización de controles individuales en cada una de las fases. 

La preocupación por la calidad debe ser una constante en cada etapa comennndo por la 
propia planificación del 'v11elo fotogran1étrico cuyo objetivo es la captura de las imágenes que se 
entplearán en el resto del proceso Dicha planificac1ó11 no es tarea scnc1lla co1no consecuencia 
del elevado 11ú1nero de factores que es necesario tener en cuenta (escalas de los fotogran1as, 
solapes, influencia de las colas del terreno ... ) y su importancia es cada vez mavor como 
consecuencia del empleo de sistemas de control de rnelo por lo que el proceso se realiza de una 
f'onna práctica1ncntc outon1ática siendo fw1dsn1ental la planificación preYia. 

En este trabajo se presenta un sisten1a integrado para la planificación de vuelos 
fotogramétricos obtemdos tanto con cámara de película como digital y de campafias LIDAR en 
el que se tiene en cuenta el n1odclo digital de elevaciones para analizar su 1nílucncía en 
parámetros básicos del vuelo como la escala (o tamm1o de píxcl sobre el terreno), los solapes 
longitudinales y transversales, ele De forma que es posible la optunización previa de la 
posición de los fotogramas con el consecuente ahorro y la mejora de la calidad que conlleva. 

En el Lrabt;io se 1nuestran diferentes cjcn1plos tanto de planificación de vuelos así corno 
de control de calidad geométnca de los vuelos realizados. 
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ABSTRACT 
Qualily control 111 cartographic producls is aclually one of thc ali companics and 

orgarnsm 's \VOrries in the mappmg sector The use of the cartographic products lcontour maps, 
digital elevarion models. orthoimageL.) in geographical information systcms enyironmenl thal 
pnwidc cfficienl tools for lhc spalial data analysis, i.ncreasc the requircmcnt of thc posilional 
qualitY ofthe cartographical infomiation. Mapping production is a cornplex process and for tlüs 
rcason 1t is advisable to be carefül with the planning and quality control in each stage ol' thc 
proccss. 

Worry for quality must be a conslant in cach stage bcginuing for the photogrammetric 
!light planning whosc objcctiYc is Lhc capture of the imagery that will be uscd in the rest of tl1c 
proccss. Flight planning is a intricate task that ilwolvc an importan( numbcr of factors that it is 
necessar,· lo bcar in mind (image scalcs, overlaps, tcrrain height inllucncc .. ) due lo thc 
rclationships tJ1al are prescnt an1011g thc diflCrcnt factors. 
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Any error 111 planning work can produce the failure ofwork bcing neccssary repca!ing thc 
fligh't, what will produce arrears in the project execution (no! always ihe lights and wealher 
conditions are the adequate far the tlight) and thc mercase of costs, In add1tion, it is importan! lo 
bear in mind that thc ílight planning does not havc a uniquc solution, so it is importan! lo 
provide to thc !cchmcians thc tools that allow them to obtain thc more c!Ticicnt solution from a 
,lcchnical and cconomical poinl ofl"iew, 

The importance of the fligh! planmng increasc because due lo the generalizcd use of 
autornatic flight control systcms tha! incorporaie thc global positioning systems information 
being crucial the quality of the previous planning, 

In this paper an integrated syslem for !light planning is prcsentcd, !he Topol1ight syslenL 
Topol1igh1 is an interactive systern for flight planning tha! can be used for analogue and digital 
photogrammetric cameras or L!DAR system, One of thc most importan! features of the prograrn 
is to incorpornte thc tcrrain infonnation in the !light plarming (1magc scales, overlaps,,, ). Usmg 
this system, it is possible to obtain a optimum planning in a easy way (or quahty control of a 
previous !light) that it is importan! also for the education purposcs, The work includes severa! 
exan1ples of planning and quality control of flights, 

Keywords 
Quality Control, Mission Planning. Photogrammetnc !lights, Photogrammetry, 

l. INTRODUCCIÓN 
En los últimos años se ha experimentado un importante auge de la Cartografía en 

nuestro país, este auge ha venido provocado por la incorporación de nuevas técnicas 
para la captura y tra1amiento de la información geográfica, así han venido apareciendo 
nuevos sensores con un importante aumento de la cantidad y calidad de la información 
suministrada (por ejemplo, los sensores instalados en satélites de alta resolución, las 
cámaras digitales aerotransportadas y los sensores LlDA R) y una importante mejora de 
las técnicas de tratamiento de la información (generalización de los sistemas de 
información geográfica, aparición de los sistemas fotogramétricos digitales, , , . ). Por 
otro lado, tan1bién es la propia sociedad la que demanda cada día el contar con una 
cartografía mejor y más actualizada sobre la que ejercer las más diversas tareas, que 
pueden ir desde fines relacionados con el ocio (como, por ejemplo, los mapas turísticos) 
a los relacionados con las ayudas a las producciones agrícolas, las relacionadas con 
fines catastrales o las propias planificaciones de tipo urbanístico, Así se observa una 
tendencia creciente de reducción de los tiempos de ejecución de Jos proyectos y un 
aumento de escala de las cartografías generadas (mayor detalle de información) que 
requieren una mayor preocupación en lo relativo a la planificación de los mismos y su 
posterior control de calidad, 

Otra tendencia creciente en el sector cartogrático nacional es la mayor 
preocupación día a día por la calidad de los productos generados mediante el control de 
los mismos, La sencilla incorporación de los productos generados en formato digital en 
sistemas de información geográfica conlleva la fácil aplicación de heJTamientas de análisis 
espacial de los datos que requieren una mayor precisión posicional de la información 
contenida en la Cartografia a objeto de que los resultados obtenidos tengan validez. 

La generación de un producto cartográfico (mapa, modelo digital, ortoimagen .. ) 
no es una tarea sencilla, especialmente cuando se requiere que sea realizado en un 
tiempo reducido, a un coste competI!ivo y cumpliendo unos estándares de calidad 
exigentes, Es evidente que dentro de este contexto no hay margen para errores, algo que 
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es especialmente delicado cuando en la mayoría de los casos existen diferentes 
posibilidades (y con diferente rentabilidad) para alcanzar el mismo resultado. Es, por 
tanto, fundamental proporcionar a los técnicos encargados de la plamficac1ón, ejecución 
y/o conrrol de los proyectos cartográficos las herramientas necesarias para su correcto 
trabajo apoyando a su toma de decisiones. 

En muchos casos los procesos cartográficos comienzan con la captura de las 
imágenes mediante el empleo de cámaras aerotransportadas fotogramétricas, bien de 
tipo digital (cámaras de película) o en los últimos años de tipo digital. La planificación 
correcta de un vuelo fotogramétnco no es una tarea sencilla debido al elevado número 
de factores que mtervienen en el mismo, pero que sm duda pueden condicionar el éxito 
o el fracaso de un trabajo. Es importru1te tener en cuenta que se pueden producir errores 
que lleven a la necesidad de repetir el vuelo y lo que por ser más frecuente no deja de 
ser grave, como por haber tomado deciswnes incorrectas que eleven en exceso el coste 
de la toma de las imágenes, o bien incrementen de forma innecesaria el número de 
imágenes tomadas. 

Es importante considerar que cualquier programa de planificación de vuelos debe 
reunir unas determinadas características básicas mínimas: 

- debe tener un manejo interactivo y un aprendizaje sencillo, para facilitar su 
empleo en las empresas, con wia importante base gráfica que ayude a la 
planificación del vuelo. 

- debe tener la posibilidad de incorporar diferentes tipos de cámaras y sensores, 
lo que en la actualidad constituye una necesidad cada vez mayor debido a las 
diferentes características de las cámaras digitales que se están comercializando. 

- debe permitir un mtercambio sencillo de mformación tanto de la información 
de entrada como de los resultados, para un posterior análisis de los mismos y 
su mcorporación en informes, presupuestos, etc. 

- a pesar de su sencillez de manejo debe permitir la adecuada plru1ificación de 
los vuelos, incorporando herramientas para realizar una planificación real de 
los mismos. 

Dentro de esta perspectiva se plantea el sistema que se presenta en este trabajo. El 
sistema está compuesto por dos programas· Topofhght, que se emplea para la 
planificación de los vuelos y el control de calidad de los mismos; TFViewer, que se 
emplea como un sistema de catalogación de las imágenes digitales (índice o mapa de 
vuelo digital en la que se aporta la información básica de las mismas). 

2. LA PLANIFICACIÓN DE LOS VUELOS. EL SISTEMA TOPOFLIGHT 
El idea fundamental del sistema Topoflight se basa en la planificación de los 

vuelos y obtención de los parámetros fundamentales de cada pasada y/o fotograma 
considerando la información de las propias cotas del terreno extraidas del modelo digital 
de elevaciones, a través de una herramienta interactiva gráfica de sencillo manejo que 
permite el obtener los resultados de la zona efoctívamente cubierta en tiempo real 

Es importante tener en cuenta la gran influencia del terreno, en cuanto a la 
modificación de la escala del fotograma, puesto que, la escala de un fotograma veitical 
viene definida como E= f I H' = f I (H-h), siendo f la distancia focal. H' la altura de 
vuelo sobre el terreno, H la altura de vuelo sobre el datum o rn vel de referencia y h la 

(, ~(J 
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cota del terreno sobre el mismo datum o nivel. Por tanto, se puede deduc!f que tres son 
los parámetros fundamentales para determinar la escala de una fotografía aérea, la focal 
que permanecerá invariante para cada vuelo al depender exclusivamente de la cámara 
empleada para la toma de las imágenes; la altura de vuelo absoluta que si bien depende 
de la habilidad del piloto para ejecutar el vuelo dentro del proyecto previsto su 
influencia se ha visto sensiblemente reducida gracias a la incorporación de los sistemas 
de navegación basados en los sistemas de posicionamiento global (GPS) y, por último, 
la cota del terreno que dependerá de la morfología del ten-eno, pero que podrá introducir 
w1a importante van ación en la escala de nuestros fotogramas. 

Es importante tener en cuenta que la escala es el parámetro fundamental del 
fotograma y que aWlque será variable en función de la cota del terreno, esta variación 
deberá ser acotada dentro de un detenninado margen de error (tolerancia de escala) para 
evitar su mtluencia en otros parámetros como, por ejemplo, el tamaño del pixel sobre el 
terreno que será el resultado del producto del denominador de la escala en W1 punto 
detem1inado por el tamaño de píxel empleado en la digitalización (o el tamaño del pixel 
del sensor en el caso de las cámaras digitales) y los solapes long1tud111ales y 
transversales, cuya perdida podrían provocar la falta de estereoscopía en algw1a zona 
del área a cubrir y la necesidad de la repetición del proyecto. Al respecto es importante 
indicar que el objetivo básico del proyecto de vuelo es el cubrir el área de trabajo con 
imágenes de fom13 que cualquier punto del terreno aparezca al menos en dos imágenes 
(para poder contar con visión estereoscópica) e intentando utilizar el mínimo número de 
fotogramas posibles (criterio de economía que podrá ser modificado en función de 
necesidades concretas del proyecto). 

2.1 Información de partida 
La información de partida del programa Topotlight lo constituye: 

- una cartografía base (o bien una orto imagen). Dicha cartografía deberá estar 
georreferenciada y se utilizará como referencia espacial del proyecto, permitiendo 
utilizar un elevado número de formatos tanto raster (por ejemplo, MrSID, 
JPEG2000, ECW, C_ieoTIFF, TIFF georreferenc1ado con TFW, PNG, entre otros), 
como vectoriales (por ejemplo, SHP, DXF, DGN, Mapinfo, entre otros). 

- el tipo de cámara o sensor utilizado que vendrá incluido en una base de datos 
que el usuario podrá modificar para introducir sus propias cámaras o sensores 
Es importante indicar que es posible utilizar tanto cámaras de película (RC30, 
RMK-Top .. ) corno cámaras digitales (ADS40, DMC, Ultracam ... ) e incluso 
sensores LIDAR (Optech ALTM). 

- el sistema de coordenadas terreno a aplicar y los parámetros de transformación 
a utilizar entre los sistemas de coordenadas locales (en el caso de España, el 
ED50) y las coordenadas WGS84/ETRF89 que se emplearán en el 
posictonamiento en vuelo. 

- el modelo digital de elevaciones la zona a cubrir que podrá ser importado a 
partir de los formatos habituales de listado de coordenadas XYZ o matrices de 
datos. En caso de no disponer de la información relativa al MDE de la zona el 
programa incorpora un enlace para la descarga de los datos de la misión SRTM 
de la NASA como aproximación a la morfología del terreno (USGS, 2006). El 
programa emplea un formato propio de MDE basado en el empleo de quadtrees 
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que permite la manipulación de un elevado número de pw1tos del MDE de una 
forma eficaz. Por otro lado, durante la instalación del programa también se 
instalará el programa 30EM (Visualization Software, 2006) desarrollado por la 
empresa Visualization Software LLC para la visualización de los modelos 
digitales del terreno utilizados. 

Una vez que el proyecto Topoflight ya ha sido definido es posible el comenzar 
con las tareas de planificación del vuelo propiamente dichas, para lo cual será necesario 
la definición de una serie de parámetros básicos como, por ejemplo, la escala media 
deseada para el vuelo los solapes longitudinales y transversales a aplicar en el vuelo y 
las tolerancias de escala que llevarán a la definición de una nueva línea de vuelo en la 
zona considerada (subpasada). 

Tras la definición de los parámetros básicos se puede optar por el trazado 
automático de pasadas y fotogramas en una zona previamente seleccionada con la 
posibilidad de definir wnas de márgenes de seguridad, o bien se puede emplear el 
trazado manual mediante la utilización de las herrarruentas que se muestran en los 
botones de la figura l. 

/Tv·1 ?-l~¡¡_r¡~·¡~f x-11·2¡~¡~¡ 
Fi~ura l. Herramientas para la definición de pasadas 

Las herramientas básicas son: 
a) Trazado de una línea de vuelo (pasada) 

b) Modificar una línea de vuelo 

c) Copiar una línea de vuelo 

d) Dividir una línea de vuelo en dos subpasadas con ajuste de la altura de vuelo 

e) Modificar la altura de vuelo de una línea de vuelo 

f) Cambiar la orientación de la línea 

g) Bo1rnr la línea 

h) Definir el número de línea 

i) Sombrear el área cubierta poi el solape transversal 

j) Definición de cálculo automático de solapes laterales 

Una de las ventajas fundamentales es que la definición del plan de vuelo es 
visualtzado de una forma directa sobre el mapa base introducido como referencia, a fin 
de facilitar la toma de decisiones. Todos los elementos gráficos son totalmente 
configurables (color, tipos de línea, numeraciones ... ) y se almacenan de una forma 
directa en formato SHP si bien pueden ser exportados a otros formatos gráficos En la 
figura 2 se muestra un ejemplo simple de introducción de dos líneas de vuelo. 

r;,11 
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Figura 2. Pantalla principal del programa Topotlight 

Dos utilidades de gran interés incluidas en el programa Topoflight son la 
posibilidad de obtener la información sobre las características de una determmada 
pasada o fotograma así como la escala del fotograma en cada punto del terreno (figura 
3) y las herramientas que incluye para la definición de la posición de los puntos de 
apoyo y control sobre el terreno (figura 4 ). 

;;}l~IE{l;~t~!61@"fif.?l•1¡'L'f?;¡!l;¡=¡·¡.¡x1.12¡;t;¡'l\¡g¡:<;t¡ 
Figura 3. Obtención de la información sobre el número de línea (1). nombre del proyecto 

(2), caractcrístirns de la 1iasada -número de imágenes, altura de vuelo, focal de la dmara­
(3), escala máxima, mínima y media (4) y sobre el fotograma incluyendo el ni1mero, solape 

longitudinal máximo y mínimo (5) y las escalas má."limas y mínimas (6) 

r; .l "'J 
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Los ptmtos de apoyo marcados en las zonas de solape sobre el plan de vuelo 
pueden ser modificados, eliminados, numerados y exportados a un fichero de 
coordenadas terreno para facllitar su locahz.ación en campo mediante un sistema GPS­
RTK o bien un navegador de mano 

El programa Topoflight a pesar de su sencillez de utilización puede ser empleado 
para la planificación de vuelos complejos como, por ejemplo, los que se muestran en las 
figuras 5 y 6. 

. ' . ' 
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Figura 5. Ejem11lo de planificacíún de un vuelo con pasadas con diferente oricntacíún y 
longitud 
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Figura 6. Planificación de vuelos de gcomctda complicada en zonas con fuerte orografía 

Los resultados finales pueden ser e)qiortados para su utilización directa en los 
sistemas de control de vuelo como, por ejemplo, ASCOT, CCNS y TrackAír y, también 
a formato de hoja de cálculo Excel para facilitar los cálculos de presupuesto del vuelo. 
La exportación a hoja de cálculo se realiza mediante un sistema de plantillas totalmente 
configurables por parte del usuario. En la figura 7 se muestra un ejemplo de listado de 
las caracte1íst1cas del vuelo que pueden ser empleadas de una forma sencilla en la 
realización de los presupuestos del proyecto. 
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Figura 7. Ex1101iación de los resultados del \'Uelo a la hoja de cálculo Excel 

2.1 Control de calidad mediante Topoflight 
A menudo los trabajos de planificación de los vuelos están restringidos a un 

reducido numero de empresas que se encargan de la realización de los vuelos y que 
suelen abastecer a un elevado numero de organismos y empresas clientes de sus 
servicios. El primer trabajo que deben realizar dichos organismos y empresas debe ser el 
aplicar un control de calidad a los vuelos suministrados, de forma de que sea posible 
detectar posibles deficiencias que puedan afectar a posteriori a la cadena de producción. 

El problema habitual es que lo reducido de los propios plazos de ejecución de los 
proyectos reduce esta etapa ftmdamcntal de control de calidad de los vuelos a un mero 
inventano eje la infonnación suministrada sin entrar en los detalles técnicos de la 
ejecución, que serán básicos en las posteriores fases de la generación de un producto 
cartográfico. Topoflight permite la realización de las caracteristicas básicas del vuelo de 
una fonna extraordinariamente sencilla y rápida mediante la importación de las propias 
líneas de vuelo obtenidas mediante el sistema de posicionamiento aerocinemático 
incorporado en el avión o, a posteriori, mediante la mcorporación de los centros de 
proyección obtenidos del proceso de onentación fotogramétnca. Estos centros de 
proyección organizados por pasadas se combman con la información básica del terreno 
empleada en Topoflight (cartografia de base -u ortofotomapa- y modelo digital del 
terreno) para poder conocer las características propias del vuelo y establecer si han 
cumplido los requisitos técnicos del vuelo, en aspectos fundamentales, como la 
tolerancia de escala, los solapes longitudinales y transversales e incluso la de1iva del 
vuelo. En la figura 8 se muestra LUJ ejemplo de aplicación del sistema Topoflight al 
control de calidad de un vuelo fotogramétrico. 
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. Figura 8. Control de calidad en TopoFlight. 
Las líneas y 1mntos azules marcan las 11asadas y los centros ele proyecciún de los 

fotogramas obtenidos a partir de la informaciún GPS del vuelo. Las líneas rojas marcan 
zonas con valor ele solape longitudinal inferior al limite marcado como acc11tablc 

En la figura 9 se presenta un ejemplo de aplicación de un control de calidad de Lll1 

vuelo fotogramétrico a escala 1/5000 reali7.ado en el valle del río Miera (Cantabria). 
como información de base se ha utilizado una imagen de mtensidades de eco de un 
vuelo con un sensor LIDAR realizado en la misma zona y se desea controlar la calidad 
del vuelo empleando como información de partida los centros GPS del apoyo aéreo 
cinemático En la figura se puede observar como en la zona inferior existe una zona de 
interés no cubierta por los fotogramas así como una importante variación de escala en 
los fotogramas variando en la pasada entre 1/3460 y l/6398, con tamaños de pixel sobre 
el terreno que varían entre 0.048m y O. J 68m con valores medios de 0.09111, 
considerando un tamaño de pixel en la digitalización de 14 micras . 

..... ......... - ,_ ... 
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Figura 9. Control de calidad_ en Topoflight. 
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3. LA CATALOGACIÓN DE IMÁGENES DlGITALES. EL SISTEMA TFVIEWER 
Otro aspecto fundamental es la propia organización de las imágenes que 

componen los diferentes proyectos que han realizado una empresa a lo largo de su vida 
empresanal o bien un detem1inado organismo o servicio con vistas a su postenor 
comercialización. 

Dentro de este campo de aplicación se plantea el programa TFViev.<er que se puede 
considerar como un verdadero sistema de almacenamiento y catalogación de imágenes 
fotogramétricas aéreas, dando lugar al concepto de lo que se podría denominar "mapa 
de vuelo digital". Mediante este mapa de vuelo en formato digital se puede acceder a la 
información básica de las imágenes (escalas, tamaños del píxel sobre el terreno, .. ) así 
como a una vista en miniatura de una forma directa realizando un simple clic sobre la 
imagen desesada sobre el propio mapa. 

Una ventaja adicional del progranm TFViewer es el hecho de que utiliza la 
infonnación del programa Topoflight de una forma directa sin necesidad de tener que 
realizar complicados procesos de intercambio de información. Pudiendo plantearse 
como un producto de gran interés que podrían sumimstrar las empresas de vuelo como 
información adicional al cliente. ahora que con la aparición de las cámaras digitales la 
disponibilidad de copias de las mismas en papel (contactos) es cada vez más limitada. 

En la figura 10 se muestra wia captura del programa TFViewer. Como se puede 
observar la pantalla se divide en cuatro partes. La zona izquierda (marcada con la letra 
A) en una posición inmediatamente inferior de la sencilla barra de herramientas 
incorpora el proyecto de vuelo en el que es posible incorporar las diferentes capas de 
información generadas por el programa Topofüght así como cualquier tipo de archivo 
georreferenciado en formato SHP, DXF o TfFF; la zona inferior En la parte derecha se 
muestra la vista en miniatura de la imagen seleccionada sobre el mapa de vuelo digital, 
pudiendo definir de una forma automática la asociación entre los foto¡,>ramas definidos 
en el mapa y los archivos digitales correspondientes que contienen las vistas de cada 
uno de los fotogramas En la parte inferior se incluye la infomrnción básica sobre la 
pasada (número de la pasada, número de imágenes, altura de vuelo, distancia focal, 
escala máxima, mínima y media) y sobre el fotograma seleccionado concreto (solape 
longitudinal máximo y mimmo, escala máxima y mínima). 

4. CONCLUSIONES 
En este trabajo se ha presentado los sistemas Topofligbt y TFViewer desairnllados 

por la empresa Flotron AG, progran1as para la planificación de vuelos fotogramétricos (o 
control de calidad de los vuelos) y para la catalogación de vuelos. Ambos programas 
destacar por su gran sencillez de utilización, tanto a nivel de aprendizaje como de 
intercambio de información con otros programas y a por sus buenos resultados. En 
particular es importante destacar la incorporación de los modelos digitales del terreno a 

· objeto de establecer las variaciones de escala y pérdidas de solape que se introducen en 
las imágenes como consecuencia de los cambios de cota del terreno. 
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Figura 1 O. Pantalla princi¡)lll de TFVicwer 

El heého de contar con la propia mformación del terreno permite plantear una 
planificación realista ya que es posible el visualizar en tiempo real las zonas reales 
cubiertas por cada tma de las pasadas que componen el proyecto, optinuzando los 
solapes tanto de tipo longitudinal como transversal. Esto permite plantear un proyecto 
con el número necesario de fotogramas sin elevar en exceso el número de fotogramas lo 
que tendrá un efecto económico imponante en el proyecto, tanto en lo relativo al propio 
vuelo como en las tareas posteriores (digitalización de los fotogramas, número de 
puntos de apoyo necesarios para la onentación, orientación fotogramétrica, aJ ustes 
radiométricos ... ). 

Otro aspecto de interés son el elevado número de herramientas que incorpora el 
programa para l·a definición de la posición de las pasadas y fotogramas, desde las de 
carácter automático a paiiir de la delimitación del polígono a cubnr, escalas y solapes 
requeridos, hasta las de tipo interactivo para la realización de reajustes en el proyecto 
(creación y modificación de líneas), definición de la posición de los puntos de apoyo 
son una verdadera necesidad en la tarea de la planificación. 

El programa incorpora un sistema de transformación de coordenadas geográficas a 
diferentes sistemas y datums, que penrutirá una cómoda integración (al ser pe1foctamente 
configurable por el usuario) de los datos provenientes de diferentes fuentes. 

Por ultimo, las posibilidades de intercambio de información con diferentes 
programas tanto a nivel gráfico, mediante la exportación de los ficheros que delimitan 
las zonas cubiertas, líneas de pasadas, posiciones de los fotogramas en formato SHP 
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directamente integrable en los sistemas de infomiación geográfica así como en los 
formatos más empleados por los programas de gestión de vuelos fotogramétncos y la 
exportación de los resultados numéricos a plantillas de hojas de cálculo Excel 
configurables, sin duda son fundamentales para la cómoda y eficaz utilización del 
programa. 

Aquellos usuarios en profundizar en el conocimiento sobre el manejo del 
programa se pueden descargar una versión demo funcional en la duección 
http://www. topofüght. com. 
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