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Es un sistema
informatico, para
capturar,
almacenar,
analizar y
mostrar,
iInformacion
geograficamente
referenciada.




Evolucion de los SIG

 Origen en los anos 60:

— 1967, Canadian Geographical Information
System 'y Land Use and Natural Resources
Information Systems de Nueva York.

« El avance tecnologico de.ordenadores y
peritericos condiciono el desarrollo de los
SIG
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Composicionde un SIG

 Bases de datos espaciales, en las que la
realidad se codifica mediante unos modelos de
datos especificos.

- Bases de datos tematicas. Permite asignar a
cada punto, linea o superficie del territorio unos
valores tematicos.

- Conjunto de modelos y-algoritmos que permiten
relacionar, y operar con las bases de datos
anteriores con una finalidad.concreta.

. Conjunto de ordenadores'y periféricos de Input
—Qutput que sirven de soporte al SW.

- Técnicos de sistemas especializados.



¢, Como trabaja un SIG?

 La potencia de un SIG depende de su
capacidad para relacionar informacion de
diferentes fuentes en un contexto
espacial y obtener;conclusiones de esta
relacion.
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Informacién del censo o =
Modelo Digital de Elevacion Ortofoto
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Captura de lainformacion

' Informacion digital. Diferentes formatos y
fuentes (imagen de satelite, ortofotos...)

' Digitalizacion de mapas mediate tabletas
de digitalizacion oiescaneando los mapas
y digitalizandolos desde-la pantalla.

 Escaners electronicos
' Informacion obtenida pormedio de GPS



OWVYVIHTIV UAVAIATUTT VIS -

- ,n
Captura de lainformacion

' |dentificacion de objetos en el mapa. Esta
identificacion se plasma en la tabla de atributos.

Georreferenciacion de los objetos. Para ello se
proyecta la mformacmn 3D de la superficie de la
Tierra a 2D. Existen dlferentes elipsoides de
proyecc:lon segun la zona de la Tlerra ED50/ETR88c
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Captura de lainformacion

 Relaciones espaciales entre objetos:
— Intersecciones
— Fronteras. _
—Zonas adyacent!es.,_ _
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Errores

 Origen de los errores:

— Proceso de digitalizacion y/o fuentes de los
datos.

Ej. Un error de di{;italizaoic’)n'de 1mm en un mapa
1:50.000, supone. un-error de-50m

— Procesado de los datos.

Ej. Si en el calculo de‘la.-pendiente el error es de
+5% para una pendiente del 20%, si se tiene
qgue elevar el valor al cuadrado varia de 225-
625.
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- Divide el territorio en un numero de celdas o pixels
cuadrdados.

- Cada celda tiene un Unico valor representativo de
toda la superficie que ocupa.

- Capa raster: conj. de celdas con-todos los valores
que representa. Cada variable se representa en una

capa. _
- Un fichero raster comprende:

— Matriz de datos

— Num. de filas y columnas

— Coordenadas, (en gral de la esquina inferior izquierda)

— Tamano del pixel, (r,, r,). En imagenes satelite de baja
resolucion r,* r,
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Esftructura de dafos: Raster. :
 Visualizacion 2D, 3D
 Informacion de cada pixel

 Datos estadisticos (histogramas, medias,
varianzas. Coeficientes de correlacion...)

 Algebra de mapas :-operaciones logicas \
matematicas.
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ESitructura de.qaftos. Vectorial

- La estructura vectorial define objetos geometricos
(puntos, lineas poligonos) mediante la codificacion
explicita de sus coordenadas).

 Util para la representacion de objetos geométricos
reales (carreteras, rios, usos de suelo, redes
eléctricas...)
- Sub-modelos logicos:
1. Arco-nodo: Cada linea de cada poligono se codifica de
una vez indicando nodo de partida y fin.

2. Modelo orientado a objeto, cada poligono se codifica
como una linea cerrada, aunque en la codificacion se
repitan tramos de lineas.



Tablas asociadas al mapa vectorial.

§ Attributes of carre_|_28

| FID Shape 1D NOMBRE TIPO PKl PKF |
- 0] Polyline I7TTT|NA AUTOVIA 102.332 104

1| Pobyline 328050 |N- AUTOVIA 59 102.332
2 |Polyline 20054 CARRETERA_3_ORDEN 0 0
3| Pabyline 38055 CARRETERA_3 ORDEN 0 0
4 | Polyline 38145|N-110 CARRETERA_RIGE 134.42 1393.077
5 | Pohyline 38196 |N-110= CARRETERA_RIGE 135.12 140.19
& | Polyline 38157 |N-110 CARRETERA_RIGE 133.077 14015
7 | Pobyline 3820 CARRETERA_3 ORDEN 0 0
g | Pohyline 38317 | N AUTOVIA 35.6 39
9| Pohyline 38363 |N-110 CARRETERA_RIGE 140.19 143731
10| Pohyline 32474 |N-110 CARRETERA_RIGE 143731 145.063
11| Pobyline 32435 |N-110a CARRETERA_RIGE ]

12 | Polyline 38552 |N-I AUTOVIA

13| Polyline 38572 |N- AUTOVIA

14| Polyline 38581 |N-la CARRETERA_RIGE

15| Pobyline 38532 FISTA

16| Pobyline 38598 |N- AUTOVIA

7 | Pobyline 32605 |N-110 CARRETERA_RIGE E
12 | Pobyline 32610 |N-110a CARRETERA_RIGE
15| Pobyline 38633 PISTA )

20 | Polyline 38716 |N-la CARRETERA_RIGE ¢

21 |Pohydine 38728 |N-110 CARRETERA_RIGE

22 | Polyline 38745 |N-110 CARRETERA_RIGE

23 |Polyline 38752 |N-la CARRETERA_RIGE

24 |Fohydine 38753 |N- AUTOVIA
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ESitructura de.qaftos. Vectorial

- Relaciones topologicas entre objetos:

. Nodos de lineas que se cruzan ==) mismas
coordenadas.

En el modelo Arc-nodo un poligono es un conj. de
lineas que puede recorrerse empezando y
acabando por el mismo._nodo, sin pasar dos veces

nAar la miema linan .
PU' ialilioiiia iiiicva.

1'\J

3. Un solo-identificador para cada poligono objeto.
Se pueden identificarpoligonos isla.
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» Se pueden clasificar en
(Tomlin,1990):

—Operaciones! Iocales'

—Operaciones de area
—Operaciones de area extendida
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Operaciones realizadas con losSIG

Operaciones locales: Se genera una nueva capa a
partir de las existentes:

= (ZysZyyrs L)

Mapa Tpos. Llegada vehiculos de

Loy o= - TSl R T s g -, e V, w=  L PetRy Crg e By Y | Y



OWVVIHTIV AV vt .

Operaciones realizadas con los S/ e

Operaciones de vecindad: A cada pixel se le asigna
un valor que es funcion del valor de ese pixel y de los
8 vecinos:

— Ej. Filtrado de imagenes. El algoritmo mueve una ventana
de 3x3 pixels por toda.la capa, asignando al central una
media ponderada.

— Calculo del modelo dlgltal 0! elevaC|ones Max. diferencias
entre pixel central vecmos o tb. Valor medio.
Es g ~}:f¢.=; ;‘ E .:,___

MDE-Madrid
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Operaciones ¢ea//zadas con los SIG

- Operaciones de vecindad extendida: Se aplican a

zonas extensas que cump_len un determinado criterio
pero la localizacion no se conoce previamente.

- Areas situadas a una distancia de un objeto: Buffel

Area de interfaz
urbano forestal.
Estudio piloto.
Buffer 500m.

~ Proyecto WARM
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Operaciones realizadas con los S/ el

-~ Operaciones de vecindad extendida:
— Areas que cumplen diferentes condiciones:

Ej, Clasificacion por pendientes y por tipos de
combustibles.

— Cuencas de drenaje. Dado un pixel, buscar todos los pixels
que drenan en él.

— Cuencas visuales. Area que se ve desde un puntoy ala
inversa, puntos desde doride-es visible un objeto.

- Operaciones de area:

— Calculan algun parametro (superficie, perimetro, indices de
forma, distancias, estadisticos) en una zona concreta.



OWVYVIHTIV UAVAIATUTT VIS -

Operaciones basadas en alribualos.

Operaciones con un atributo que reducen
informacion

 Operaciones con un atributo que aumentan
iInformacion

 Operaciones con parejas de atributos
' Atributos y bases de datos relacionales

. Overlay- Operaciones de atributos con varias
fuentes.
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Operaciones basadas en atribatos.

Operaciones con un atributo que reducen

informacion _

— Clasificacion. Permite sefalar unos intervalos con
los que obtener unas categorias.

EIjEI|'-.-'iF = ajalvir
Value
o -73
I High » 438 []73.00000001 - 116
[]116.0000001 - 164
[ 164.0000001 - 214

Value




OWVYVIHTIV UAVAIATUTT VIS -

Operaciones basadas en atribatos.

Operaciones con un atributo que reducen informaciot

— Agrupacion. Toma una lista de clases y produce otra
reducida en la que varias-clases se reducen en una sola.

- -l -
Value . Value
Mo-73 []0- 116
[£175.00000001 - 116 [7]116.0000001 - 164

116.0000001 - 164 o
g 164.0000001 - 214 [ 164.0000001 - 214
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Operaciones basadas en atribatos.

Operaciones con un atributo que reducen
informacion

— Aislamiento. Selecciona los elementos de
una:’sola clase.

— Escalado. Cambio de unidades

 Operaciones con un atributo que
aumentan informacion
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Operaciones basadas en alribualos.

 Operaciones con un atributo que
aumentan informacion:

Supone un aumento-de la precision al
introducir informacion externa al SIG por
medio de una funcion matematica:

—Operacion de rango. Establece un orden a
partir de unas preferencias.

—Ponderacion de variables. Crea nuevas
variables por integracion ponderada de otras.
Ej. Mapa de riesgo de incendios.
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Operaciones basadas en atribalos.

 Operaciones con parejas de atributos
—Operaciones de superposicion.

—Crosstabulate. Creacion-de nuevas
categorias a partir de 2 atributos.

~Operaciones aritmeticas, logicas,
combinacion. '

 Bases de datos y atributos.

nformacion en basses de datos Oracle,
DB2, Informix w—p SQL
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