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PRIMER EJERCICIO
SEGUNDA PRUEBA

Tiempo maximo: 100 minutos
Preguntas: 100.

MODELO / EREDUA:

- No abra el cuadernillo hasta que se le indique.
- Marque en la hoja de respuestas el modelo queybedwmrespondido.
- Alafinalizacién de la prueba recoja este cuadleria copia amarilla de su hoja de respuestas y
la hoja de instrucciones.
- Recuerde:
» Aciertos: 1,00
» Errores, nulos, dobles o blancos: no descuentan.
- La ausencia de marca o la marca incorrecta en @timénvalida la prueba.
- No se entregaran nuevas hojas de respuesta eltinosstb minutos del ejercicio.
- Cuando finalice levante la mano y el personal dedanizacion recogera la hoja de color blanco
- No se recogen examenes individualmente en los agtiBhminutos del ejercicio. Si ha finalizado
permanezca en su sitio en silencio hasta la readujidl.

Gracias por su colaboracion
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1.- Actualmente la medida del tiempo es fundamearidhs técnicas de geodesia espacial. Sabiendoegesariamente
convivimos con distintos sistemas de medida depiengcual de las afirmaciones siguientes es caftg@atos de
orientacion de la Tierra publicados por la IERSespondientes al 1 de febrero de 2019)

a) La diferencia exacta actual entre la UTC y la T&\de UTC-TAI = -37 s.

b) La diferencia exacta actual entre la UTC y la Tade UTC-TAI =-37.061 s.

c)
d)

La diferencia exacta actual entre la UT1 y la UBGle UT1-UTC = -37 s.
La diferencia exacta actual entre la UT1 y la UBGle UT1-UTC = -37.061 s.

2.- Relacion entre un sistema de referencia ClSw@uational Inertial System — Sistema Convencionatdial) y un
CTRS (Conventional Reference Terrestrial Systemiste®a de Referencia Convencional Terrestre). Selee la
respuesta INCORRECTA:

a)

b)

c)

Para relacionar un CRS (Celestial Reference Syst8istema de Referencia Celeste) y un CTRS (Coioveht
Terrestrial Reference System — Sistema de Refer@raiestre Convencional) son necesarios cuaténgros:
el movimiento del polo, el GAST (Greenwich Appar8ideral Time — Tiempo Sidéreo Aparente de Gredmwic
la precesion y la nutacion.

Los EOP (Earth Orientation Parameter — Pardmegd3rientacion de la Tierra) son: el movimiento piab, la
UT1, la precision y la nutacion.

Los EOP permiten relacionar un CRS y un CTRS.

El movimiento del polo se define mediante dos patéms cartesianos; “xp” e “yp”, donde la “yp” es el
desplazamiento del polo verdadero instantaneo egpecto al IRP (IERS Reference Pole — Polo de &efex
de IERS) sobre el IRM (IERS Reference Meridian +itMano de Referencia de IERS) en sentido poshacia
el Ecuador y la “xp” es la componente en la dirge@erpendicular al IRM en sentido positivo hatiBste.

3.- La estacion YEBE (DOME: 13420M001) situada eeb&s (Guadalajara) forma parte de la ITRF (Inteznak
Terrestrial Reference Frame) y, por consiguieneeJadETRF (European Terrestrial Reference Fran@lal, de los
siguientes valores pueden corresponderse con sudetmdas y velocidades en el marco ETRF2000(Rpbca de
referencia 2010.0?

a)
b)
c)

d)

X= 4848724.6566 m, Y= 261632.1139 m, Z= 4123094218, VX=-.00977 mly, VY=0.01945 mly,
VZ=0.01236 m/y.

X= 4848724.6566 m, Y= -261632.1139 m, Z= 412309¥82In, VX=-.00977 mly, VY=0.01945 mly,
VZ=0.01236 mly.

X=4848724.906 m, Y= -261632.487 m, Z= 4123093.804/X=-0.0003 m/y, = VY=-0.0007 m/y, VZ=-0.0007
m/y.

X=4848724.906 m, Y= 261632.487 m, Z=4123093.904/K-0.0003 mly, VY=-0.0007 m/y, VZ=-0.0007
m/y.
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4.- Conocidas las coordenadas ITRF2014 en la édecabservacion correspondiente a 1 de enero de @®ltha
estacidn, se necesitan obtener las coordenadaislasfal marco ETRF2000(R14) para la misma épaa, Ip que se va
a proceder a aplicar los parametros de Z. Altamimi:

Table 5: Transformation parameters from ITRF,, to ETRF2000 at epoch 2000.0

and their rates/year

ITRF Solution T1 T2 T3 D R1 R2 R3

mm | mm min 10=Y mas mas mas

ITRF2014 53.7 |51.2 | <53.1 | 1.020 | 0.89]1 | 5.390 | -8.712

Rates 0.1 0.1 -1.9 1 0.110 | 0.081 | 0.490 | -0.792
ITRF2008 52.1 | 493 | -538.5 1.34 | 0.891 | 5.390 | -8.712

C.. Rates 0.1 0.1 -1.8 0.08 | 0.081 | 0.490 | -0.792

EUREF2016 Symposium, San Sebastian, Spain, May 24-27, 2016

Esta operacion se resuelve mediante una transfarmadelmert 3D. Para conocer los parametros ddatids
(T1,T2,T3), factor de escala (D) y rotaciones (R1H8) de dicho modelo de transformacién se debera:
a) Multiplicar el valor de la variacion (“rate”) cospondiente a cada parametro por 5y sumar el aelsuétl valor
del propio parametro.
b) Multiplicar el valor de la variacion (“rate”) cospondiente a cada parametro por 14 y sumar ekaesuhl valor
del propio parametro.
c) Multiplicar el valor de la variacién (“rate”) cospondiente a cada parametro por 19 y sumar etaesuhl valor
del propio parametro.
d) Las variaciones (“rates”) se consideran desprez$aljpor lo que se aplicaran directamente los pdrasme
(T1,T2,73,D,R1,R2,R3).

5.- El radio de curvatura de valor maximo sobregunto de latitud geodésica aproximada de 45°N salbedpsoide de
revolucion se corresponde al radio de curvatura:

a) de la elipse meridiana.

b) del primer vertical.

c) del paralelo geodésico.

d) de la direcciéon de acimut geodésico de 45°.

6.- En la siguiente figura se muestran distintagutdes correspondientes al punto Q situado sobmdifgsoide de
revolucion. ¢ A qué tipo de latitud se refiere cada de ellas?

X
a) L1: latitud astrondmica L2: latitud geocéntrica l&itud geodésica.
b) L1: latitud reducida L2: latitud astronomica L3titiad geodésica.
c) L1: latitud geodésica L2: latitud geocéntrica Laitlid reducida.
d) L1: latitud geodésica L2: latitud reducida L3:tati geocéntrica.
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7.- A partir de la denominada férmula de Laplacelstiene la tercera ecuacion diferencial de laaligeodésica. Dicha
férmula hace referencia a la variacion diferendial acimut entre dos puntos situados en una lieedégica a una
distancia diferencial y se corresponde con:

a) dA=dg.sind

b) dA =dAsing

C) dA =dp.cosi

d) dd =dA.cosg

8.- Las determinaciones angulares de precisioreakzan hoy en dia en el &mbito microgeodésicom&todo de
Schreiber para la medida de angulos se utilizaiangulacion siendo su finalidad la de aligerar daservaciones del
método de pares a la referencia manteniendo léspinecEl indice de observacion establece:

a) el nimero de pares a observar por cada direccigeredible desde cada veértice de la red.

b) la correccion que se debe realizar para minimiasreffectos de la refraccion atmosférica en lasrehsenes

realizadas.
¢) la magnitud de la reduccion al elipsoide de lagolaiones realizadas sobre la superficie terrestre
d) el numero de determinaciones indirectas para unldmgpartir de la combinacion de otros anguloolalos.

9.- Las determinaciones precisas de distanciasadagg partir de mediciones EDM requieren la apl@madie las
denominadas correcciones meteoroldgicas. La prisw@raccion por velocidad es debida a:
a) la no coincidencia del indice de refraccion deeltsemos de la distancia a medir con el indicesttaccion real.
b) la curvatura producida por el paso de la ondareleagnética por la atmosfera.
¢) la no coincidencia del indice de refraccion loal ta obtenida a partir de la férmula de Saastaemoin
d) la no coincidencia del indice de refraccion redielgrel indice de refraccion local.

10.- Dos puntos A y B situados en una misma superie nivel o equipotencial necesariamente tienen:
a) misma altitud ortométrica (4+Hg) y misma cota geopotencial {€ G).
b) misma altitud dinamica (*'a=H""g) y misma cota geopotencial (€ GCg).
c) misma altitud normal ({¥hg) y misma cota geopotencial (€ G).
d) misma altitud ortométrica (k+Hg) y misma altitud normal @=hg).

11.- Marque la respuesta INCORRECTA. Partiendcadgiduiente afirmacion: “El problema de las deteaniones de
altitud ortométrica realizada mediante GNSS raditasumir el elipsoide y el geoide paralelos erofea de trabajo” v,
por tanto, se puede concluir que:

a) se estima que el incremento de altitud elipsoidadjeal al incremento de altitud ortométrica.

b) el problema se resuelve si utilizamos un modelgaéde de calidad.

c) se asume una ondulacion del geoide constantegpacmb de trabajo.

d) al serla zona de trabajo no extensa la asunciguadglelismo no plantea ningun tipo de problema.

12.- ¢ Qué es uno nodo de la REDNAP?
a) Senal principal situada en el cruce de varias $igleanivelacion.
b) Sefal secundaria entre dos sefiales principalesadéngea de nivelacion.
c) Senial principal situada cerca de un maredgrafo.
d) Sefial secundaria mas proxima a una sefal principal.

13.- Para el céalculo de la posicion de un satélégela constelacion NAVSTAR (GPS) se generan laméfieles
trasmitidas siendo la calidad del posicionamiengb shtélite aproximadamente de 1 m. Las efeménidesisas se
calculan a posteriori y logran posicionar el s&étion una precision de 5-25 cm. ¢Cudales son IcEmedros que
constituyen efemérides transmitidas?

a) Los seis parametros keplerianos.

b) Los seis pardmetros keplerianos para una épocartedela.

c) Los seis pardmetros keplerianos para una épocanietela y 9 parametros del movimiento perturbado o

variaciones correspondientes a cada parametro.
d) Las coordenadas de los satélites y los offsetatigl del SVs, actualizados cada 15 minutos.
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14.- Una de las incognitas de las ecuaciones dedmel® fase en GNSS (Global Navigation Satellitet&y) es la
denominada ambigiiedad de ciclo. ¢ Qué es la amlaig@ed
a) El numero entero de longitud de onda entre elisatékl receptor en el instante en el que se amwai@ seguir la
fase de la portadora recibida del satélite.
b) EI numero entero de longitud de onda entre eligatglel receptor en el instante final de seguittate la fase
de la portadora recibida del satélite.
c) El namero entero de longitud de onda entre el isatglel receptor durante el seguimiento de la fdsda
portadora recibida del satélite.
d) ElI nimero entero de longitud de onda entre el isatglel receptor durante el seguimiento de la f@sda
portadora recibida del satélite que se sitGa seldnerizonte sobrepasando la mascara de elevacion.

15.- Las medidas GNSS, tanto de cédigo como de és$én afectadas por una serie de errores, comakerror del
reloj de satélite, error de las orbitas, los es@enosféricos (ionosfera y troposfera), errorrdiej del receptor, el error
de multipath, etc. ¢ Cudles de estos errores noeskep modelizar?

a) El error de reloj de satélite y el error del rele] receptor.

b) El error de reloj del receptor y el multipath.

c) El error de las orbitas y el error del reloj dektite.

d) El error de troposfera y el error de ionosfera.

16.- Cada sistema GNSS utiliza un sistema de mafexeerrestre para el posicionamiento. ¢Cual esisetma de
referencia de cada sistema?

a) GPS: WGS84, Galileo: GTRF, Glonass: PZ-90.11, Bei@GS2000

b) GPS: WGS84, Galileo: ETRF, Glonass: PZ-90.02, Beidkd'an geodetic coordinate system 1980

c) GPS: WGS84, Galileo: GTRF, Glonass: PZ-90.02, Beidd'an geodetic coordinate system 1980

d) GPS: WGSB84, Galileo: ETRF, Glonass: PZ-90.11, Bei@GS2000

17.- Indica la respuesta INCORRECTA al respectgdsicionamiento Wide Area Differencial GNSS (WADGS).

a) Se basa en la utilizacién de sistemas de aumentdeabitualmente SBAS (Egnos, WAAS, MSAS, SDCM,
GAGAN, SNAS).

b) Para la recepcién de la correccion diferencialeegsario un dispositivo adicional de comunicacidmel emisor
de la correccion (radio, modem GPRS/3G...).

c) La precision esperada es del orden de 1 m a 2mquaudependiendo de las condiciones de observgaiéna
calidad instrumental los errores pueden aument@iderablemente.

d) El error de multipath puede hacer que la calidddodsicionamiento empeore considerablemente, Sioloi@,
afecta al posicionamiento altimétrico.

18.- Una red activa de estaciones GNSS permiteosicipnamiento RTK de un receptor moévil con préuisi
centimétrica. ¢ Cual de las soluciones siguienteSXIMFKP, VRS o CERCANA es la de mayor dependencia a
distancia del receptor a las estaciones de referznc

a) IMAX

b) FKP

¢c) VRS

d) CERCANA

19.- El método de transformacion de Sistema Geodldsical y Sistema Geodésico Global basado en delnade
Molodenski-Badekas es una trasformacion:
a) de cinco parametros (desplazamiento tridimensidealcentro del sistema de coordenadas y difereragas
semieje y aplanamiento del elipsoide).
b) de tres pardmetros (se consideran solamente &adicnes).
c) de siete parametros (3 traslaciones, 3 rotacidniestor de escala).
d) de diez pardmetros (3 traslaciones, 3 rotaciondactbr de escala, coordenadas del centroide dera de
trabajo).
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20.- El método de transformaciéon entre ETRS89 yEpP®puesto por el IGN se basa en la eliminacioladistorsion
de la red por el método:

a) colocacion minimos cuadratica.

b) superficie de minima curvatura.

¢) modelo Bursa-Wolf.

d) Rubber-Sheeting.

21.- Segun la clasificacion del VIII grupo de tribde la comision CERCO las redes que tienen 1 ermprdcision en
cada componente del posicionamiento tridimensiomalependiente de la época y que garantizan ohlisenes
permanentes son redes de:

a) clase A.

b) clase B.

c) clase C.

d) clase D.

22.- ElI IGS (International GNSS Service) ofrece ued de estaciones GNSS permanentes a nivel glgBakl de las
siguientes afirmaciones es INCORRECTA?
a) Las estaciones IGS forman parte también de la T&F.I En esta Ultima las coordenadas y velocidades s
obtienen a partir de soluciones combinadas dentfistiécnicas de observacion.
b) El marco IGS més actualizado es el IGS14.
c) Las coordenadas y velocidades del marco IGS sevanuiariamente.
d) La latencia de las coordenadas y velocidades fredale aproximadamente dos semanas.

23.- El EVRS (European Vertical Reference System)e sistema de referencia cinematico altimétriemignétrico
(basado en altitudes geopotenciales). El datunicakde dicho sistema es la superficie equipoténebcampo gravifico
terrestre que pasa por el mareégrafo situado en:

a) Alicante.

b) Amsterdam.

c) Potsdam.

d) Greenwich.

24.- La compensacion de una red geodésica porci@nide coordenadas requiere la definicion de:
a) las ecuaciones paramétricas.
b) las ecuaciones de condicion.
c) las ecuaciones normales.
d) las ecuaciones de observacion.

25.- Marque la respuesta INCORRECTA. La compensad@una red geodésica por variacion de coorderfidiisd y
longitud geodésica) sobre la superficie del eligsoequiere:

a) tratar las observaciones Unicamente para corregldafectos instrumentales y atmosféricos.

b) la reduccion de las observaciones al elipsoidefdzancia.

c) conocer las altitudes geodésicas aproximadas gmitiss de la red.

d) disponer de los acimutes y distancias referidas #ileas geodésicas.

26.- ¢ Qué consideraciones impiden que el modelméeizo que se da en fotogrametria se pueda caasid@mo una
perspectiva geométrica ideal?

a) La existencia de dos centros de proyeccion.

b) La existencia de un centro de proyeccion.

c) La existencia de distorsiones.

d) La existencia de dos centros de proyeccion y ddisasrsiones.

27.- ¢ Como se define el sistema de referencia imagelesarrollos analiticos?
a) Se trata de un sistema de ejes cartesianos defipimoel eje de vuelo, la perpendicular a éstel @taro de la
imagen Yy la direccion del eje 6ptico de la cAmara.
b) Se trata de un sistema de ejes cartesianos, definida focal de la cAmara.
c) Se trata de un sistema de ejes cartesianos, defioida union de las marcas fiduciales en la image
d) Se trata de un sistema de ejes cartesianos, definidel eje de vuelo y la focal de la cdmara.
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28.- Dada una fotografia inclinada, el desplazatoien la imagen debido a la inclinacion y el retielependen de:

a)
b)

c)
d)

el eje de inclinacién y la distancia del puntosalcentro.

el eje de inclinacion, la distancia focal, el amgeihtre la linea principal y la recta que une @téstro y el punto
imagen y la distancia del punto al isocentro.

el eje de inclinacién y la distancia focal.

el eje de inclinacién y el angulo entre la lineagipal y la recta que une el isocentro y el puntagen.

29.- ¢ Qué significa IFOV?

a)
b)
c)
d)

Se trata del angulo de toma.

Se corresponde con el tamafio del sensor.

Es el &ngulo que determina la resoluciéon geométrica
Se corresponde con el tamafio de pixel.

30.- ¢ Qué diferencia existe entre el sistema delenadas imagen y el sistema de coordenadas pixel?

a)
b)
c)
d)

El origen.

La direccion positiva de los ejes es la opuesta.
La direccion positiva del eje x.

El origen y la direccién positiva del eje y.

31.- ¢Cuales de los siguientes formatos se basartramsformacion Wavelet?

a)
b)
c)
d)

TIFF, JPEG 2000, ECW.
MrSID, JPEG 2000, ECW.
TIFF, MrSID, ECW.

TIFF, MrSID, JPEG 2000.

32.- La compensacion por el método de haces:

a)
b)
c)
d)

requiere las coordenadas modelo de los puntosay@ap

permite obtener coordenadas terreno de los puetpasb sin hacer la orientacion relativa ni abaolut
requiere las coordenadas modelo de los puntossie pa

permite obtener coordenadas modelo de los puntpastey de apoyo.

33.- ¢ Cual es el modelo funcional que define edtajpor haces?

a)

b)
c)

d)

La condicion geométrica que coloca en el mismo @lahpunto objeto, el centro de proyeccion y eltpun
imagen.

La condicion geométrica que coloca en el mismo@tees puntos de apoyo y el punto de vista.

La condicion geométrica que coloca en la mismaarettpunto objeto y su punto imagen con el cen&o d
proyeccion.

La condicion geométrica que coloca en la mismaares puntos de apoyo y el punto de vista.

34.- ¢ En qué se basa el método de estimacion eobasgterotriangulacion?

a)
b)
c)
d)

En minimizar la suma absoluta de las correccioesisluales.

En minimizar la suma de los cuadrados de las cuoees.

En esconder los grandes errores y distribuir set@s entre muchas observaciones.

En esconder errores groseros tipo medio y distrius efectos entre muchas observaciones.

35.- En la orientacion interna digital, el pasoglstema fiducial al sistema imagen se hace agrd&g

a)
b)
c)
d)

el factor de escala.

la rotacion.

la traslacion.

Nno necesita ninguna operacion matematica.

36.- ¢ Qué parametros se deben determinar paratiijarodelo estereoscopico en el espacio?

a)
b)
c)
d)

La posicion de los dos centros de proyeccion giss del centro de proyeccion derecho.

La posicidn del centro de proyeccion izquierda sy raspectivos giros.

La posicidn del centro de proyeccion derecha yresgsectivos giros.

La posicién de los dos centros de proyeccion qustitayen el modelo y sus respectivos giros.
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37.- Un buen resultado en la aerotriangulacionaligiene determinada por:
a) una buena distribucién de los puntos de apoyo blogue fotogramétrico, sobre todo en las esqudeabloque.
b) una buena distribucion de los puntos de paso kloglie fotogramétrico, sobre todo en las esquiehbldque.
c) por puntos de apoyo dobles en el interior del kbdgtogramétrico.
d) por puntos de paso dobles en el interior del bldqgtegramétrico.

38.- ¢ Para qué se usan los métodos OTF y ACB egréohetria?
a) Parala determinacion de la posicion de los cemlegsroyeccion.
b) Para fijar ambigledades en el trascurso del vuelo.
c) Para determinar el offset de la antena GPS dehavio
d) Para eliminar los errores sistematicos en la ttayiecdel vuelo.

39.- En las ecuaciones de observacion del ajustebioado por haces ¢qué vectores constituyen lagyritas a
determinar?
a) El vector de coordenadas imagen.
b) El vector que contiene los parametros de transfadnade los datos GNSS y los parametros adiciordeaela
autocalibracion, entre otros.
c) El vector con las coordenadas GNSS de los cenérgsayeccion.
d) Elvector con las coordenadas de los puntos de paso

40.- En un bloque fotogramétrico, para conseguirsistema geométrica y numéricamente estable traajuste
combinado por haces de rayos, se debe:

a) disponer de cadenas de puntos de apoyo planingtictos bordes del blogue.

b) disponer de cadenas de puntos de apoyo altimégicesinterior del bloque.

c) disponer de pasadas transversales al comienzalydéinas pasadas del blogue.

d) disponer en la geometria del vuelo de los recubritos tipo: p = 60 %; q = 20 %.

41.- ;Para qué es necesario la integracion déstesms GNSS e INS al llevar a cabo un vuelo fetogtrico?
a) Para conseguir mayor precision en los pardmetrtesres.
b) Para evitar la toma de puntos de apoyo a cualgegzla.
c) Para evaluar la fiabilidad de los parametros dentaicion.
d) Para aplicar técnicas de autocalibracion en etajle bloque.

42.- Indica cudl de las siguientes afirmacioneS@RRECTA:
a) La orientacién directa requiere de un sensor tihproom o barredor.
b) La orientacién directa permite orientar las imagem@artir de datos de navegacion aérea.
c) La orientacion directa requiere de la medicion aedenadas imagen.
d) La orientacion directa necesita obligatoriamentaide de puntos de apoyo.

43.- Los sensores ubicados en el avion:
a) tienen todos el mismo sistema de referencia.
b) tienen todos el mismo sistema de referencia mdreistema inercial.
c) deben ser referidos al marco de referencia terreno.
d) deben ser referidos al marco de referencia inercial

44.- Actualmente en fotogrametria, ¢,cémo se rekllizama de datos altimétricos?
a) Se obtienen las curvas de nivel automaticamentar@ér glel modelo digital del terreno derivado delelo
LiDAR.
b) Se obtienen las curvas de nivel a partir de un foodaital del terreno generado automaticamente por
estereocorrelacion.
c) Se obtienen las curvas de nivel de manera intgeacti
d) Se obtienen las curvas de nivel tras mantener paddddice a la altitud de dicha curva.

45.- ¢, Cuél es el objeto de la rectificacion diferaindigital?
a) Proyectar el espacio objeto en el espacio sensor.
b) La transformacion de la matriz de coordenadas imageotra matriz referida al sistema de coordentateeno.
c) Determinar las coordenadas imagen de cada pixel.
d) Calcular los valores de los pixeles de la imagen.
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46.- ¢, Cudl de los siguientes productos son neosgaaira realizar una ortofoto verdadera?
a) Modelo Digital del Terreno.
b) Modelo Digital del Terreno con lineas de ruptura.
c) Modelo Digital de alturas.
d) Modelo Digital de Superficie.

47.- ¢ A qué tipos de errores se refiere la te@iercbres?
a) Sistematicos.
b) Graves.
¢) Instrumentales.
d) Accidentales.

48.- ¢ Por qué en el principio de minimos cuadrdaaerivada de la funcidén que representa el moagtematico con
respecto a las incognitas debe ser 0?

a) Porque los observables son redundantes.

b) Porque el valor de la funcién debe ser minima.

¢) Porque la matriz de disefio es simétrica.

d) Porque la matriz cofactor es la identidad.

49.- ¢ Qué error accidental se puede despreciarpeamos una estacion total con compensador de e
a) Error de verticalidad.
b) Error de lectura.
c) Error de direccion.
d) Error de punteria.

50.- La constante del equipo depende de:
a) la distancia observada.
b) la estacion total.
c) la estacion total y del prisma.
d) el prisma.

51- ¢ Para qué sirve la siguiente expresidn: (_:;__J‘_) 5

‘+—:___'- |_1~—';_1j

a) Paralareduccion de la distancia del horizonteionglchivel del mar.

b) Para la reduccion de la distancia espacial ensgdntos al horizonte medio.
c) Para la reduccion de la distancia espacial ensednotos al nivel el mar.

d) Para la reduccion de la cuerda al arco.

52.- Partiendo de las coordenadas conocidas dgurgss (A, B 'y C) y con el objeto de calcular ¢a®rdenadas del
punto P, se han realizado las siguientes medicialeedecturas horizontales en camg#: L3: Li. ¢Qué método
topografico se ha aplicado?

a) Radiacion.

b) Interseccidn directa.

¢) Interseccion inversa.

d) Interseccidén mixta.

53.- En la compensacion por minimos cuadrados de interseccion inversa se ha obtenido la matrizanaa-
convarianza de 3x3. Los elementos de la diagonkal ohatriz son:

a) la varianza de la coordenada “x”, la varianza deadenada “y”, la varianza de la coordenada “z".

b) la varianza de la coordenada “x”, la varianza deaenada “y”, la varianza de la desorientacion.

c) lavarianza de cada angulo observado.

d) la varianza de cada acimut observado.
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54.- Una de las fuentes de error que interviendaemcertidumbre de la nivelacion trigpnométrica edserror o
incertidumbre en la medida de t. Dicha incertidlmmr obtendra:

a) e, (cos<V)eg + (D*sinV ; siendo e error de t, V: &ngulo cenital, D: distancia getnoé, &: error en
Ia med|C|on de la distancia y.error en la medicion del angulo cenital.

b) e, = [(sin? F}eD + (D?*sin? V)e,r. ; siendo e error de t, V: angulo cenital, D: distancia getning, : error en
la medicién de la distancia y.@rror en la medicion del &ngulo cenital.

c) e. =+ (cos*V)ep + (D*cos?V)ey ; siendo g error de t, V: angulo cenital, D: distancia getniod, &: error en
la medicién de la distancia y.error en la medicién del angulo cenital.

d) e, =./(cos?V)e; + (DZsin” Ve ; siendo g error de t, V: angulo cenital, D: distancia getioé, &: error en
la medicién de la distancia y.error en la medicion del &ngulo cenital.

55.- En la compensacion por minimos cuadrados daivelacion geométrica la matriz de pesos se lest&da:
a) inversamente proporcional a la longitud al cuaddelta nivelada en kilometros.
b) inversamente proporcional a la raiz cuadrada Wmgitud de la nivelada en kilometros.
¢) inversamente proporcional a la longitud de la m@iglalen kilbmetros.
d) proporcional a la longitud de la nivelada en kil6ros.

56.- ¢ A partir de qué observable se obtiene ladusstancia de codigo?
a) Del desplazamiento Doppler de la sefial.
b) De la diferencia de fase de la portadora recibittagenerada por el receptor.
c) Del retardo entre la réplica del codigo generadelereceptor y el cédigo obtenido del satélite eanto de
transito de la sefial.
d) Del numero de longitudes de onda enteras entegdlte y el receptor.

57.- ¢ Qué es el denominado “GPS Week Number Rolf®ve
a) El contador de semanas desde el 6/01/1980.
b) La ambiguedad del nimero de la semana GPS debulee s&el mensaje de navegacion utiliza 10 bits para
transmitir el nimero de la semana GPS.
¢) Lainformacién sobre el GPST (GPS Time) que sestréte en el mensaje de navegacion.
d) El contador de semanas desde el 6/01/1980 junteladia de la semana y la hora, que sirve paraidédiépoca
de GPST.

58.- El método de posicionamiento GNSS PPP (PreRwmiat Positioning) se presenta como una alteraativ
posicionamiento relativo RTK. La clave de este métoadica en la posibilidad de mitigar los erropespios de las
pseudodistancias observadas. Una de las siguigiimemciones hace referencia a una caracteriftiCORRECTA del
método PPP:

a) El método de posicionamiento es absoluto; por fambose requiere de ninguna infraestructura deiémis
recepcion de correcciones diferenciales.

b) Es posible conseguir precisiones centimétricasn(3-& cm) para lo que el algoritmo de calculo rerpipara la
convergencia de la solucion un periodo de obsedmade aproximadamente 30 minutos en unas condiione
Optimas de observacion.

c) Las correcciones de reloj de satélite y correccdode Orbitas de satélites se obtienen de las efiasér
transmitidas.

d) El retardo troposférico se corrige mediante moddeatmosféricos sofisticados. Actualmente el PPposible
precisamente por esta caracteristica.

59.- ¢ Cual es la finalidad exclusiva del replamteana linea limite municipal?
a) Buscar los mojones desaparecidos.
b) Dotar de coordenadas a los mojones encontrados.
c) Densificar la linea de unién entre mojones consexsit
d) Mejorar en precision la geometria existente dénkeal
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60.- Segun el procedimiento y pliego de condicioidesicas para la recuperacion y mejora geométiéctas lineas
limite jurisdiccionales del registro central detografia, servicio de delimitaciones territoria{dalio de 2017) ¢, Cual de
los siguientes documentos no es necesario apootao gesultado de los trabajos de replanteo de dinieaites
jurisdiccionales?

a) El cuaderno de campo, bien por topografia clasiGhi8S.

b) Fichero excel con las coordenadas de los mojopesitips de paso.

c) Fichero dxf con el trazado completo de la linea.

d) Mapa a escala 1/5.00 con el trazado de la line® $alortofotografia.

61.- Si el médulo de deformacion lineal de una pooyon cartografica es independiente de la direckeidproyeccion
sera:

a) equivalente.

b) equidistante.

c) conforme.

d) afilactica.

62.- Las ecuaciones de Cauchy-Riemann establecen
a) la conformidad de una proyeccion cartografica.
b) la equivalencia de una proyeccién cartografica.
c) el célculo de la loxodrémica.
d) el célculo de la ortodrémica.

63.- ¢Qué es la linea isométrica estacionaria ® éasina proyeccion cartografica?
a) Eslalinea donde el médulo de deformacion linsaaastate y minimo.
b) Es lalinea donde el médulo de deformacion lineageal a uno.
c) Eslalinea donde el médulo de deformacion linsagjeal a cero
d) Es lalinea donde el médulo de deformacion linsalamstante.

64.- Si el producto del médulo de deformacion limedximo y minimo en cada punto de la proyecciongesl a la
unidad la proyeccion sera:

a) equidistante.

b) conforme.

C) equivalente.

d) afilactica.

65.- Hemos dibujado sobre Google Maps una linda,rque une dos ciudades. Esta linea recta sera:
a) laloxodrémica.
b) la ortodromica.
c) la distancia mas corta entre ambas ciudades.
d) la transformada de la linea geodésica que une acilmeies.

66.- La aplicacion de “La reduccion angular dedarda” sobre la proyeccion UTM permite:
a) Relacionar los acimutes cartograficos y los acisgeodésicos entre dos puntos.
b) Relacionar la transformada de la linea geodésiaayerda que une dos puntos en la proyeccion UTM.
c) Conocer la distancia geodésica entre dos puntos.
d) Conocer la distancia cartografica entre dos puntos.

67.- ¢ Cudl de los siguientes valores del moduldedermacion lineal de la proyeccion UTM se corresfma un punto
situado en Ponferrada (latitud = 42°33'4.86000'jitud = 6°35'50.49600" W, ETRS89)

a) 0.99960000

b) 0.99962959

c) 1.00007870

d) 1.78706952

68.- ¢ Qué significa que un trabajo de generalipagébe contar con repetibilidad?
a) Que debe contar con normas sobre las relacionesajetos.
b) Que debe cumplir con el limite de percepcion visual
c) Que debe ofrecer una vision holistica de la redlida
d) Que debe exigir unicidad u homogeneidad en lodteeks.
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69.- Sefale ¢ Cudl de los siguientes operadorddizaruen generalizacion para la simplificacionlideas?
a) Douglas-Peucker, Brophy y Lang.
b) Douglas-Peucker, Plaster y Bend simplify.
c) Douglas-Peucker, Bend simplify y Lang.
d) Douglas-Peucker, Reuman-Witkam y Brophy.

70.- ¢ En qué se basan las reglas de generalizacién?
a) En establecer un equilibrio entre los diferentesifieenos a representar en el mapa.
b) En establecer qué objetos deben ser conservadosqu® nivel de esquematizacién y la coherencia que
adquieren.
c) En establecer el grado de simplificacion de logtolsja emplear.
d) En establecer los detalles que por su importanoturaleza deben figurar en el mapa.

71.- Indigue cudl de las siguientes afirmacioneS@RRECTA:
a) el objetivo del SIG es disefiar algo que no extavia.
b) un dato de un SIG se almacena basicamente combuwjp.d
¢) un SIG no permite la edicion de datos por usualédistinto perfil y de modo concurrente.
d) un SIG constituye un elemento complejo que engliifeaentes elementos conectados.

72.- Complete la frase: " Para que un SIG puedaiderarse una herramienta Util y vélida con carggeeeral, debe
incorporar, en cierta medida, los siguientes stdigiss:

a) de datos, de analisis y de visualizacion y creac#&stografica.”

b) de entrada, de métodos y de procesos.”

c) de gestidn y proceso de datos.”

d) de entrada, de edicion y visualizacion cartogrdfica

73.- Indique cudl de las siguientes afirmacioneS@RRECTA:
a) el SIG solo aporta la visualizacion grafica de tinfacion georeferenciada.
b) la estadistica puede constituir en el SIG un newewvjunto de procesos de analisis.
c) los datos geograficos se almacenan en los SiGagradnformacion alfanumérica.
d) el SIG no debe incorporar métodos para el disefiografico.

74.- Indigue cudl de las siguientes afirmacioneS@RRECTA:
a) en el modelo vectorial la representacion de unealdemtidad contiene en todos los casos una Uriioitipa.
b) el modelo vectorial constituye un modelo concepiaalado en unidades de informacion, tipo malla.
¢) el modelo vectorial obliga al uso de la primitivéeqcaracteriza al fenbmeno a representar.
d) el modelo vectorial recoge la variabilidad y cagsisticas de las entidades geométricas de mangliaitx

75.- Indique el tipo de relacion espacial que dabésce en la siguiente situacién: "determina $stexalgun area
urbanizada contigua a la zona protegida”.

a) Relacion topoldgica.

b) Relacién comparativa.

¢) Relacion de distancia.

d) Relacion topoldgica y de distancia.

76.- Indigue cual de las siguientes afirmacioned®l€ORRECTA:
a) en el modelo raster cada celda contiene su valor.
b) el modelo raster no es adecuado para registraptdagia de una red viaria.
c) el modelo raster utiliza primitivas geométricasaplarrepresentacion grafica.
d) la elevacion se analiza mejor si se almacena selgandelo raster.

77 .- En el contexto del célculo de nuevos datdsrasuando el valor en cada nueva celda es fungbwmalor de la celda
original y de las situadas en su alrededor, seglieda funcion es de tipo

a) local.

b) zonal.

c) global.

d) focal.
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78.- ¢Cuales de los siguientes se refieren a metelmterpolacion?
a) Curvas adaptativas y superficies de tendencia.
b) Splines y rutinas que preservan la topologia.
c) Regresion y ponderacion por distancia.
d) Paralelepipedos y kriging.

79.- Un modelo de datos para gestionar una aplicaygogréafica debe estar compuesto por
a) un modelo conceptual, un modelo l6gico y un mofisioo.
b) un modelo de descripcion de datos y un modelo digdgede aplicaciones.
c) un modelo de datos y una base de datos.
d) un modelo conceptual y su base de datos.

80.- Los lenguajes MER y UML, se utilizan para
a) generar modelos conceptuales y fisicos de datos.
b) generar modelos conceptuales y légicos de datos.
c) generar modelos fisicos y l6gicos de datos.
d) generar modelos fisicos de datos.

81.- ;Qué define la norma ISO/TS 191037
a) Establece la sintaxis, los mecanismos y las convees del esquema XML.
b) Las reglas necesarias para el desarrollo de erfile
¢) Los modelos conceptuales mas relevantes de lalS€i&€9100.
d) Identifica los metadatos requeridos para desaiitios.

82.- ¢ Qué diferencia un geoportal de una pagin& web
a) El geoportal constituye un portal web que permiteclr, acceder y utilizar cualquier tipo de infocida.
b) El geoportal constituye un punto de entrada a Dia |
c) El geoportal define la interfaz de usuario del SIG.
d) El geoportal controla la duplicidad e inconsistartg los datos geograficos.

83.- ¢ Cual de las siguientes condiciones NO sompatites con la directiva INSPIRE?
a) Referirse a una zona sobre la que un Estado miedebla Unién Europea tenga jurisdiccion.
b) Estar en formato digital.
c) Los datos geograficos deben estar gestionadosnieita por administraciones publicas.
d) Se basa en IDEs nacionales gestionadas por loddSstaiembros de la Union Europea.

84.- El acrénimo WMS se corresponde con:
a) el servicio de visualizacion de mapas e imagends we
b) el servicio de localizacién de datos o serviciasggéficos a través de la web.
c) el servicio que ofrece informacion vectorial a ésde la web.
d) el servicio de publicacion de datos e imagenesrastraves de la web.

85.- El servicio de visualizacion de mapas e imagetebe:
a) establecer el sistema de referencia espacial tiequaor el usuario.
b) ser capaz de gestionar los sistemas de referespdaial a los que se pueden referir los datos géogs.
c) ofrecer la informacion en el sistema de refereasfacial requerido por el cliente.
d) permitir guardar la informacion en distintos sistsnde referencia espacial.

86.- El resultado de la operacion GetMap de un WMS:
a) es un archivo grafico en formato shp.
b) es un archivo vectorial sin coordenadas.
c) es un archivo gréfico en formato imagen.
d) es un archivo gréafico con informacion alfanumérica.

87.- El servicio CSW permite a los usuarios:
a) la busqueda, localizacion y seleccion de datosrgéiogs almacenados en distintos servidores.
b) la descarga de datos geograficos almacenadostenadiservidores.
c) la visualizacion de datos geograficos almacenadatstintos servidores.
d) disponer de entidades geograficas almacenadastertali servidores.
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88.- Para que un cliente de un catadlogo de metaigatonita localizar los servicios de mapas:
a) el cliente de coberturas debe visualizar el mapa.
b) ese cliente debe disponer una vista simplificad@sienetadatos.
c) ese cliente debe estar conectado con los clieetesdalizacion.
d) el servicio de mapas debe ser Unico.

89.- La operacidiarvest consiste en:
a) recolectar los metadatos que un simple usuaricsitace
b) recopilar a nivel de usuario los metadatos de aatélogos.
C) que un usuario programe una consulta periddicacnjunto de servicios web.
d) que un gestor programe una consulta periédicacdmnjuinto de servicios web.

90.- ¢ En qué se diferencian los servicios WFS y WCS
a) WFS permite descargar datos raster y WCS datosneales.
b) WEFS permite visualizar datos raster y WCS datotoviates.
c) WFS permite descargar datos vectoriales y WCS dasber.
d) WEFS ofrece servicios de mapas y WCS de catalogo.

91.- ¢ En qué formato se presenta la informacion WFS
a) XML.
b) GML.
c) shp.
d) HTML.

92.- La particularidad del servicio de descargdSRNRE con ATOM:
a) se basa en un formato XML que sélo ofrece texiosgenes.
b) se basa en un protocolo que no permite buscar dettioalizados.
c) se basa en facilitar un conjunto de datos espaciale
d) se basa en ofrecer un servicio de redifusion.

93.- Indica cual de las siguientes normas estacigladas con metadatos:
a) 1SO 19115 e ISO 19139.
b) 1SO 19126 e ISO 19115.
c) 1SO 19126 e ISO 19139.
d) 1SO 19114 e ISO 19115.

94.- ¢ Cual es el objetivo del Nucleo Espariol deallietios?
a) establecer un perfil normativo.
b) establecer el conjunto minimo de metadatos recoat®sd para la descripcion de recursos de informacion
geografica.
c) establecer un reglamento que defina el nUmero roidienrelementos en los metadatos.
d) generar metadatos en formato xml.
95.- Dublin Core:
a) constituye una iniciativa para generar perfiles.
b) pretende definir la interoperabilidad entre datesgyaficos.
c) es un ejemplo de norma de metadatos de propésitrale
d) se trata de una aplicacidn para generar metadatos.

96.- ¢ Cual es el objetivo principal de la arquiettANSI|?
a) Materializar el almacenamiento fisico de la basdates, a nivel de sistema operativo.
b) Definir un SGBD con el maximo grado de independerditre la base de datos y las aplicaciones dafiosu
a) Especificar como se van a almacenar los datos 86BD.
b) Establecer dentro del SGBD las vistas que cadausyuede alcanzar.

97.- El lenguaje SQL permite:
a) realizar consultas a la base de datos de un Si¥éstde los operadores disponibles.
b) realizar consultas a la base de datos de un Sitlada componente de definicién de datos.
c) realizar consultas a la base de datos de un Si&véstde la componente de control de datos.
d) realizar consultas a la base de datos de un Sl@&meda componente de manipulacion de datos.
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98.- La diferencia entre GML y KML es que:
a) GML permite el intercambio de datos geograficosMLKpermite su visualizacién y navegacion.
b) GML esta basado en el estdndar XML y KML no.
c) la descripcion de los objetos GML se limita a 3peedades a diferencia de KML.
d) KML sirve como formato de modelo de datos UML y G

99.- Las hojas de estilo en cascada (CSS) seautipara:
a) especificar los titulos de los apartados de la web.
b) elegir el navegador més idéneo en la navegacion web
C) crear paginas web visualmente atractivas.
d) establecer jerarquias entre la informacidn de ¢inpaveb.

100.- Openlayers y Leaflet constituyen:
a) formatos para la creacidén de webs.
b) bases de datos espaciales relacionales.
c) servicios web para la descarga de datos.
d) librerias de JavaScript de codigo abierto parar enegpas interactivos.



