SOLUCION GEOMATICA . TEORIA. TERCER PARCIAL JUNIO 2016

NOTA: En las preguntas tipo test solo una es correcta y cada 4 mal restan 1 bien.

e En el control de movimientos de estructuras y obras de tierra, se entiende como “desplazamientos’:
e. movimientos relativos de una parte de la obra respecto al resto.
f. movimientos absolutos de toda la obra
g. movimientos producidos por entrar en carga la estructura
h. ninguno de los anteriores
e Seciiala la respuesta correcta: En la medicion de un punto, calculada en dos controles consecutivos:
e. si la diferencia entre las coordenadas es tan grande que las elipses de error a posteriori si
llegan a tocarse se considerara que se ha producido un movimiento del punto de control.
f. sila diferencia entre las coordenadas es tan grande que las elipses de error a priori no llegan
a tocarse se considerara que se ha producido un movimiento del punto de control.
g. sila diferencia entre las coordenadas es tan pequeiia que las elipses de error a posteriori si
llegan a tocarse se considerara que se ha producido un movimiento del punto de control.
h. sila diferencia entre las coordenadas es tan grande que las elipses de error a posteriori
no llegan a tocarse se considerara que se ha producido un movimiento del punto de
control.
e Senala la respuesta correcta: con respecto a la auscultacion mediante interseccion directa angular:
e. Es conveniente rechazar aquellas configuraciones que den lugar a triangulos con el
angulo de interseccién, sobre el punto que se observa, mayor de 175° 0 menor de 258,
f.  Es conveniente no rechazar aquellas configuraciones que den lugar a tridngulos con el
angulo de interseccion, sobre el punto que se observa, mayor de 175¢ o menor de 258
g. Es conveniente rechazar aquellas configuraciones que den lugar a tridngulos con el angulo
de interseccion, sobre el punto que se observa, menor de 175% o mayor de 258
h. Es conveniente no rechazar aquellas configuraciones que den lugar a triangulos con el
angulo de interseccion, sobre el punto que se observa, proximo a 2008,
e Para controlar los movimientos en Z, lo mejor es:
e. Utilizar el método de radiacion con la estacion total
f.  Utilizar el centrado forzado en el nivel con el método del punto medio.
g. Realizar itinerarios mediante nivelacién geométrica.
h. Realizar itinerarios mediante nivelacion trigonométrica.
e Relaciona ambas columnas mediante una linea (NO SE ADMITEN TACHONEYS).
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GNSS SIGLAS QUE ENGLOBAN LAS TECNICAS POR SATELITE

e Sefiala TODAS las respuestas correctas: En la medida de distancia por satélite. ..
e. La medida puede ser utilizando el cédigo pseudo-aleatorio
f. La medida puede ser utilizando la medida de fase
g. Lamedida puede ser utilizando el sistema VLBI
h. Ninguna de las anteriores
e En el posicionamiento mediante técnicas por satélite
e. Se obtienen las coordenadas geocéntricas del punto
f.  Se obtienen las coordenadas geograficas del punto
g. Se obtienen las coordenadas UTM del punto
h. Se obtienen las coordenadas y la hora del punto
o Senala el método mas preciso en TODAS las dos opciones (“a” o “b”) de cada linea.
a. Posicionamiento absoluto . posicionamiento relativo
a. Posicionamiento cinematico posicionamiento estatico
a. Medicion por pseudo- distancias medicion por medida de fase
a. Medicion en tiempo real medicion en posproceso
e [ as siglas RINEX:
e. Hacen referencia al método de medida utilizado mediante GNSS
f. Hacen referencia al formato de datos de la medicién GNSS
g. Hacen referencia a las siglas de una constelacion de satélites
h. Ninguna de las anteriores
e Un punto de apoyo en fotogrametria es:
e. Eslaproyeccion ortogonal del centro de proyeccion sobre el plano de proyeccion.
f. Es un punto de coordenadas terreno conocidas bien identificado en los fotogramas.
g. El punto perteneciente al foco de proyeccion
h. Esel punto de fuga de todas las rectas verticales en la proyeccion.

cTTT



e Se define como paralaje:
e. La diferencia de posicion de dos puntos homologos en dos fotografias en las que
aparece.
f. Ladiferencia de posicion de un punto entre su proyeccion conica y donde deberia aparecer
en una proyeccion ortografica
g. Lainclinacion de la camara con respecto a la linea de la plomada
h. Ninguna de las anteriores
e | as marcas fiduciarias son
e. Las que nos definen la inclinacion aproximada del eje de la toma
f. Las que nos definen el tipo y caracteristicas de la camara: distancia focal
g. Las que nos definen el angulo de inclinacion de la toma fotogramétrica
h. Ninguna de las anteriores
e Si quieres realizar un plano a escala 1/5000, qué escala de vuelo elegirias:

e. 1/1000

f.  1/15000
g 1/50000
h.  1/200000

e Si la distancia focal de mi camara es de 150 milimetros y quiero hacer fotos a escala 1/500, qué altura
de vuelo es la que tengo que seguir:
e. 75 metros (0,15 metros en la realidad es 500 veces mas)
f. 750 metros
g. 7500 metros
h. Ninguna de las anteriores
e Senala la respuesta correcta. En fotogrametria:
e. lo habitual es que el recubrimiento longitudinal sea entre el 20 y 30%.
f. Dbase es la distancia entre dos pasadas consecutivas del avion.
g. durante el vuelo es imposible conseguir que la alineacién de cada pasada sea perfecta y
que la direccion de toma sea totalmente vertical.
h. ninguna de las anteriores.
e rclaciona ambas columnas mediante una linea (NO SE ADMITEN TACHONES).

RASTER PUNTO, LINEA, POLIGONO
VECTORIA& ANALISIS DE REDES
TOPOLOGIA PIXEL

DEFINE LAS SIGUIENTE SIGLAS o RESPONDE (en el espacio facilitado: maximo dos lineas):
e TOPOLOGIA: estudia las posiciones relativas que se establecen entre los elementos

representados y se emplea en el analisis espacial.

o GIS: (acronimo del inglés: Geographic Information System) siglas en ingles de Sistema de
Informaciéon Geograifica.

e WMS: (acrénimo del inglés: Web Mapping Service) siglas en ingles de servicio de mapas
por la red: permite visualizar mapas con acceso a internet.

o LIDAR: (acrénimo del inglés: Light Detection and Ranging o Laser Imaging Detection
and Ranging) es una tecnologia que permite determinar la distancia desde un emisor laser a un
objeto o superficie utilizando un haz laser.

e MDT: acrénimo de Modelo Digital del Terreno: muestra una caracteristica en cada zona
del terreno.

e MDE: acrénimo de Modelo Digital de Elevaciones: muestra la altimetria en cada zona del
terreno.

o TIN: (acrénimo del inglés: Triangulated irregular network) Red Irregular de Tridngulos:
permite definir la superficie del objeto mediante caras de triangulos.

e Nombra los tipos de SIG que conoces: Vectorial y Raster.



e |lamamos teledeteccion:
e. Al conjunto de técnicas que permiten el estudio de ciertas caracteristica de la
superficie terrestre a partir de medidas efectuadas a distancia.
f. Al conjunto de técnicas que calculan la velocidad electromagnética dentro del receptor
g. Al conjunto de técnicas activas o pasivas que muestran la zonas utiles del espectro
electromagnético.
h. Ninguna de las anteriores
e llamamos ventanas atmosféricas del espectro electromagnético:
e. Alosrayos X
f. A los rayos ultravioletas
g. A las microondas.
h. Ninguna de las anteriores
e Las frecuencias mas utiles en teledeteccion son:
e. Rayos gamma y rayos X
f. Ultravioleta, visible, infrarrojo y microondas
g. Ondasderadioy TV
h. Ninguna de las anteriores
e [ os satélites meteorologicos generalmente son:
e. heliosincronos
f.  de sistema de barrido
g. geoestacionarios
h. radares laterales o slar
e [a resolucion espectral:
e. indica la frecuencia de paso de la plataforma portadora del sensor
f. determina las dimensiones de la zona de terreno que corresponden a un pixel
g. depende del nimero de bandas espectrales en que el sensor es capaz de dividir la
informacion recibida
h. serefiere a la posibilidad de eliminar perturbaciones radiométricas (ruido) por parte del
sensor.



