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DESCRIPCIÓN: En el trabajo mencionado se explica la metodología llevada a 
cabo para el diseño de un sistema de procesamiento de imágenes, aplicado al 
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área de la agricultura de precisión, más precisamente al pastoreo rotacional. Esto 
con el fin de diseñar un sistema de control que facilite el desarrollo de dicha tarea, 
además de mejorar el proceso al automatizarlo.   
 
 
METODOLOGÍA: Este proyecto utiliza tecnologías UAV, por lo que el factor más 
importante a considerar es el tiempo de vuelo que proporciona el drone. La 
referencia empleada corresponde a DJI Phantom3 Professional, el cual ofrece un 
periodo de 23 minutos, tiempo suficiente para realizar el análisis de una zona rural 
del departamento de Cundinamarca o aledaños a la Ciudad de Bogotá.  
Para el procesamiento de imágenes se empleó el Software Matemático Matlab, el 
cual cuenta con herramientas que permiten la extracción de datos en las imágenes 
de manera sencilla y eficiente.  
 
 
CONCLUSIONES: Aun es necesario trabajar en el algoritmo desarrollado para 
obtener valores más estables. Se deberá corregir todavía más el método de 
diferenciación entre colores cafés y verdes oscuros haciendo uso de imágenes 
mejor contrastadas, ya que esto mejora la calidad de la binarización, lo que a su 
vez permite un análisis más fiable, sin mencionar que, si la imagen está bien 
contrastada la perdida de información es mínima.    
Finalmente, los porcentajes obtenidos concuerdan con lo que se observa en las 
imágenes, teniendo en cuenta que la coloración del lugar debe ser verde y la 
altura del forraje debe variar entre 10 a 20 cm dependiendo del tipo de pasto, por 
lo que es posible afirmar que la alternativa propuesta funciona correctamente y 
puede ser aplicada.  
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