MANUAL PARA LA OPTIMIZACION DE
LA LOCALIZACION DE SENSORES
DE DETECCION TEMPRANA
DE INCENDIOS FORESTALES



PRE-REQUISITOS

Antes de empezar con los pasos requeridos para optimizar la localizacion de sensores de deteccion temprana
de incendios forestales es importante que el usuario cumpla con las siguientes condiciones:

Tener instalado Anaconda.

Tener instalado Julia.

Tener instalado Gurobi y contar con licencia vigente.

Tener instalado Python.

Tener imagen de vista aérea del area a la que se quiera localizar los sensores, la imagen debe estar en
formato .png.

OPTIMIZACION DE LA LOCALIZACION
DE SENSORES DE
DETECCION TEMPRANA
DE INCENDIOS FORESTALES

PASO 1: DATOS PRELIMINARES

a. Tener la imagen aérea del area en la que se van a localizar los sensores guardada en el dispositivo en
el que se va a correr el modelo. La imagen debe ser guardada con el nombre “1” y en formato .png.

b. Abre el archivo “ANEXO 14” en Jupyter Notebook



< Jupyter Anexo # . Generador mapa de bits (unsaved changes) "
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] N dfsnp.round(df/np. max(df),2)

]: M &f = df.drop(‘Unnamed: @', 1)
mat=df . to_oumpy ()

y.append(3)
c.append(mat(i,3])
len(x)

[1: MW fig,axsplt.subplots(figsize=(20,20))

plt.scatter(x,y,c=c,marker="s")

c. Ejecuta el cddigo y ubica el archivo imgl.csv en tu dispositivo
PASO 2: EJECUCION MODELO

a. Abre el archivo “ANEXO 13” en Jupyter Notebook

b. Ve a lalinea de codigo 8y establece los siguientes datos de entrada: NUmero de escenarios a simular,
radio de un sensor, tamafio de la cuadricula y nimero de sensores.

Ejecuta el modelo de simulacién que determina las ubicaciones 6ptima en una serie de escenarios
generados mediante Montecarlo, si se quieren graficos de los escenarios cambiar el false por
true

weights=weights[1:tamano,1: tamano]
mum(woights);digitss3)

woight szround. (weights/maxis

valoress[]

for i in 1:tamano, j in 1:tamano
push| (valores,weights[i,31)

end

Veg_arbolsweights.>percentile(valores, 28)
P=(]

cenario(Veg_arbol,zeros(tamano, tamano) ,weights,tamano, false)

MC,1_ssMat ubiertos(tamano, radio)
locaciones=Create_model(P,MC,sensores,l_s,tamano)

c. Sise desean graficos de los escenarios cambia el false , en la linea 27, por true.



d. Ejecuta las primeras 8 lineas del cédigo.

e. Enladltima linea de la celda de Output se encuentra el resultado de las ubicaciones de los sensores.

PASO 3: VALIDACION DE METRICAS

a. Ejecuta la linea 9 del codigo.

b. Establece el nimero de repeticiones para la simulacion.

n[ 1: M n_repeticicnes=100

cont=0
tiempo_det=[]
area_burnt=[]
while cont<

repeticiones
tiempos=RunSimulationWide(Veg_arbol,zeros(tamanc,tamano),weights,locaciones,radio,tamano)

, , tiempos[1], " ----- " " % Area quemada: ", coverage[1]*100)
push!(tiempo_det,tiempos(1])
push!(area_burnt,coverage[1]*100)

cont+=z1
end
end
println("IC tiempo deteccidn: ", t_interval(tiempo_det))
println("IC Area quemada  : ", t_interval(srea_burnt))

c. Ejecuta lalinea 10 del cadigo.

d. En laceldade Output se encuentran las métricas Tiempo hasta deteccion y Porcentaje de area quemada
hasta deteccién por cada iteracion.



