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Resumen

En el presente articulo se presentan las pruedmizadas con la aplicacion
gvSIG Mobilepara la gestion de LIC (Lugares de Interés Coratinit en los Parques
Naturales de la Comunidad Valenciana.

Se trata de ir adecuando la herramienta a lassidackes del servicio.
Comprobar la correcta funcionalidad de las herratage proporcionadas por este
software en cuanto a posicionamiento y consultdales se refiere, para que una vez
gvSIG Mobiledisponga de la posibilidad de edicion, continueanaando en la gestion
con esta herramienta y por lo tanto dejar a un ladgue actualmente se esta usando
implementada con el softwakecPad.
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1. Introduccién y objetivos

Hoy en dia en que las nuevas tecnologias avangeandes pasos, no debemos
descuidar la interactuacion entre determinadas riaateClaro ejemplo de ello es la
combinacion entre los sistemas de informacion gdimgr y los diferentes sistemas de
posicionamiento que actualmente podemos emplear.

Esta combinacion nos abre un amplio campo de pidsibes en las que
podemos actuar de forma directa sobre diferentésrimside la ciencia.

El correcto uso de este tipo de herramientas \ailitér la toma de decisiones
en tiempo real y sobre el terreno, con los coneimges ahorros en costes, bien sean
economicos o humanos.

Acercandonos a la cuestion que venimos a aboradre cestacar que la
delimitacion fisica de cada uno de los Lugaresntierés Comunitario (LIC) no puede
hacerse solamente en funcidn de las caracteristitagales de la zona en cuestién, sino
que deben afadirse otras consideraciones de catéatiéorial y socioeconomico,
habituales por otra parte en la confeccion de caimigpropuesta de ordenacion
territorial, y que en este caso en concreto seaetfitndamentalmente en aspectos de
gran incidencia territorial como pueden ser el adar de infraestructuras lineales,
actuaciones costeras o planeamiento urbanistitre, @nas.

Por todo ello es esencial la correcta interactuadilas materias anteriormente
comentadas, para facilitar este tipo de tareas.

De acuerdo con todo lo expuesto se desarroll6 pheaeion para el software
ArcPad que permitiera la localizacion, identificaciomtualizacion y/o modificacion,



de cualquier informacion de una zona concreta adaca esta cartografia segun la
Directiva Habitats, asi como la transmision deiefamacion al Centro de Gestion.

El contenido del presente estudio, versa en lizegabn de estos trabajos con el
software gvSIG Mobile Actualmente nos encontramos con la version pildéeb
software, y no disponemos de una herramienta deidéedide capas, que seria
fundamental para el trabajo que venimos desardlaaunque es proximas versiones si
que aparecera. Por lo que hemos centrado la mageriamuestros esfuerzos en
aprovechar las caracteristicas que convierteneasefitvare en revolucionario. Ademas
de la capacidad de visualizacion y posicionamieatola posibilidad de conexién con
servicios WMS.

De esta manera el principal objetivo del mismo edidar el correcto
funcionamiento de las herramientas que considerdnmomentales para llevar a cabo
las tareas de localizacién e identificacion de zm@a concreta asociada a la cartografia
bajo la Directiva de Habitats.

Para ello en primer lugar, hemos realizado un sigatie la cartografia que
tenemos disponible relacionada con la materia,gh@ parte hemos llevado a cabo
determinadas pruebas con la herramienta de poarmiento para comprobar su
correcto funcionamiento y finalmente hemos realizpaclebas en campo poniendo en
funcionamiento cada una de las caracteristicasgsalel proyecto.

2. Metodologia
2.1. Analisis de la cartografia existente

En cuanto a la cartografia con la que hemos estaldlajando, vamos a realizar
un analisis de la misma, para homogeneizar crierio

Por un lado, hemos contado con los diferentes iestedinventarios de espacios
naturales de l&€omunitat Valencianalisponibles, con especial interés en las fuentes
directa o indirectamente derivadas deéGkaneralitat Valencianacomo por ejemplo el
catalogo de zonas humedas d€&nunitat Valencianao el catadlogo desarrollado por
la Conselleria d’Infraestructures i Transpopara la implementacién del denominado
Sistema Valencia d’Espais Naturals d’Inte(&/ENI).

El empleo conjunto de toda esta cartografia, reguiemo ya hemos comentado
de una homogeneizacion previa de la informaciomta@a por cada una de las fuentes
consultadas. Ademas también se han consultado ataddlogos que podrian
considerarse sectoriales como el de microrreseérass fluviales, cuevas de interés
para la fauna, etc. que han sido consideradosraedia de lo posible.

En la mayoria de los casos la escala de trabajdead® ha sido de 1:25.000,
reduciéndose a 1:10.000 en algunas determinadamstancias que las caracteristicas
particulares de la zona lo aconsejaran.

Ademas de todo ello, también se ha contado conftemacion referente a la
identificacion detallada de los diferentes habitatistentes en cada una de las zonas y
cuantificacion.

Por otra parte, y aprovechando la potencialidathderramienta de conexion a
servicios WMS, se han consultado y empleado difeschases cartograficas, que nos
han servido como cartografia de referencia en ru&stbajo, evitando de esta manera,
tener que cargar en el dispositivo movil toda laebaartografica de la Comunidad



Valenciana y las ortoimagenes, ya que toda estaniation la podemos obtener a
través de este tipo de servicios.

A continuacion vamos a detallar un listado de lesvisios que hemos
consultado y sus direcciones de conexion:

e Cartografia de LIC. Conselleria de Medi Ambient,géa, Urbanisme i
Habitatge:
http://orto.cth.gva.es/wmsconnector/com.esri.wnrinfieg/wms_lics?

* |IDE de la Comunidad Valenciana:
http://inspire.cop.gva.es/mapserver/wms

e Catastro:
http://ovc.catastro.meh.es/Cartografia/WMS/SerwdblS.aspx

e Cartografia Base IGN:
http://www.idee.es/wms/IDEE-Base/IDEE-Base

e Limites administrativos:
http://www.idee.es/wms/IDEE-Limite/IDEE-Limite

e MTN:
http://idee.unizar.es/wms/MTN-Raster/MTN-Raster

» Servicio Geografico del Ejercito:
http://mapas.topografia.upm.es/cgi-bin/psge

* SIGPAC - FEGA:
http://195.235.91.59/wms/wms.aspx

« PNOA IGN:
http://www.idee.es/wms/PNOA/PNOA

* CORINE Mapa de ocupacién del suelo:
http://www.idee.es/wms/IGN-Corine/IGN-Corine

2.2. Estudio de precisiones

En este estudio de precisiones lo que nos intezesgrobar y verificar las
precisiones reales que alcanzamos con diferenteptores empleando el software
gvSIG

Lo primero que hemos tenido en cuenta es que attnéd en la version piloto
del mismo la Unica opcion que tenemos para regigiegiciones es mediante la
obtencién de waypoints o bien grabando el tracklog.

Una vez almacenamos estos puntos, que lo podenuas ba dos formatos
diferentes, podemos comprobar sus coordenadas gatos asociados al mismo si le
hubiéramos introducido alguno.

Por lo tanto nuestra forma de proceder sera ir gdmendo waypoints con
diversos valores de media de puntos. Lo que haeevesor es tomar el nUmero de



sefiales que le indicamos y a partir de ahi caldalgoosicion actual. Otra de las
especificaciones que se han tenido en cuenta aréade tomar los datos era que el
factor PDOP en el momento de la observacion noratgpel valor de 3.

Se han observado cinco vértices de una red deot@nerada por la Unidad
Docente de Geodesia y Tecnologias GPS, del Dptdnghnieria Cartogréafica de la
Universidad Politécnica de Valencia, para realizaposterior comprobacion de los
puntos observados.

El dispositivo con el que se han realizado las maseones ha sido una PDA de
la casalrimble modeloJuno ST

Los valores de media que hemos empleado han sRibyb60.

A continuacién mostramos una tabla con los valdedserror medio cuadratico
obtenido para las observaciones realizadas.

Vértice rms 5 rms 20 rms 60
101 2,846 2,660 1,736
103 2,765 2,573 2,262
106 2,542 2,362 1,332
201 2,019 1,883 1,699
206 3,328 2,930 1,639
213 2,194 1,760 1,674

Tabla 1. Error medio cuadratico obtenido expresadmetros con un 39 % de fiabilidad

Estos valores se han obtenido tras realizar lareésién de al menos veinte
veces cada uno de los vértices, calculando postezite el promedio para cada uno de
los vértices y comparando el resultado con lasdsm@das obtenidas con los valores de
la red de control.

Debemos de tener en cuenta que estos errores beseamda una fiabilidad de
39 %, lo que quiere decir que en 39 observacioresada 100 que realicemos nos
encontraremos dentro de esos parametros de error.

Por lo tanto para conocer el error que cometeriaanasn 95 % de los casos, lo
gue supone una fiabilidad mucho mayor para nuestadio, deberemos multiplicar el
error cometido por un factor de 2,5. A continuagidostramos los resultados obtenidos
para cada uno de los vértices.

Vértice rms 5 rms 20 rms 60
101 7,115 6,650 4,340
103 6,913 6,433 5,655
106 6,355 5,905 3,330
201 5,048 4,708 4,248
206 8,320 7,325 4,098
213 5,485 4,400 4,185

Tabla 2. Error medio cuadratico obtenido expresadmetros con un 95 % de fiabilidad.

De esta manera podemos comprobar los errores awseton una receptor
convencional, incorporado en este caso en nuespositivo movil, y de esta manera
ser capaces de valorar previamente a nuestro drabdfs precisiones requeridas se
ajustan a las que nos ofrece nuestro dispositiseb@mos de pensar en otros métodos
de posicionamiento mas precisos, los cuales noob@@io de estudio en el presente
trabajo.
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Figura 1. Diversas capturas de pantalla con el &f®#iado al realizar pruebas.

Otra de las caracteristicas a resaltar es queacorgyor sean las sefiales que se
empleen para interpolar nuestra posicibn menor skrdrror que se cometa en el
posicionamiento. Esto lo podemos apreciar claragnentla Tabla 2 donde los errores
con una media de 60 son menores a los cometidognamedia de 20 o de 5.

3. Puesta en practica de las herramientas

Lo primero que hay que advertir es que partimos ud@ herramienta
desarrollada pararcPady que pretendemos poco a poco ir incorporandaniasnas
utilidades para utilizarlagvSIG Mobile

Por lo tanto hemos centrado nuestros esfuerzosatinar diferentes pruebas de
las herramientas que ya podemos emplear en laduepsioto degvSIG Mobile y
fundamentalmente nos hemos centrado en la cargeadegrafia y sus diferentes
formatos, en las imagenes aéreas y en los serdeioartografia WMS.

A parte de las pruebas realizadas, se ha llevadda un manual para el facil
manejo degvSIG Mobilehaciendo especial hincapié en las partes quedsmasnos mas
interesantes y que ayudaran al operador final dplieacion.

Salir Ayuda

Figura 2. Servicio WMS de Catastro activado

Hemos conseguido cargar la cartografia de loseatifes servicios WMS, con
diferentes tipos de conexiones, ya sea a travégeldgébno movil o de Wi-Fi. El Unico



inconveniente que podemos encontrar, es cuandajdradp en campo, en ciertas zonas
la cobertura sea muy baja o nula y no podamosjnaban este tipo de servicios.

4. Resultados y Conclusiones

En primer lugar nos gustaria resaltar el buen amarniento del piloto dgvSIG
Mobile, todas las herramientas que hemos probado hamfato sin problemas y
hemos ido solventando pequeiias dificultades siorntapcia.

Estas pruebas realizadas nos abren las puertaguir $eeciendo con la
herramienta, esperando la siguiente versién esoducomenzar a trabajar la aplicacion
desde dentro, pudiendo desarrollar alguna herrdaanigids especifica o concreta que
consideremos necesaria para el proyecto que esteatensdo.

Consideramos que el servicio ofrecido por la heieata de afadir capas WMS
es de gran valor y utilidad para trabajar con gptede dispositivos, ya que facilita en
gran medida la gestion de datos y solventa loslg@muds que presentan los dispositivos
moviles en cuanto al espacio limitado de discodjgponen, ya que si trabajas con una
gran cantidad de informacién cartogréafica, es dlifacontrar dispositivos que sean
capaces de gestionarlos.

Ademas las precisiones que obtenemos con la hemganilel GPS las podemos
considerar aceptables, dentro del rango de esealdéss que nos estamos moviendo y
teniendo en cuenta para que necesitemos esos datos.

Por lo tanto podemos concluir que el trabajo radlizhasta el momento ha sido
satisfactorio y que nos ha abierto nuevas pos#dulkg para el trabajo con dispositivos
moviles, confiando en el continuo desarrollo dederamienta, que intuimos sera en un
breve periodo de tiempo un elemento de referemitralde este tipo de software.
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