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RESUMEN

El principal objetivo de este proyecto es la georreferenciacién de
parcelas agricolas ubicadas en distintas Comunidades Auténo-
mas, y su posterior visualizacién, identificacién y gestién a par-
tir de sus atributos via internet, utilizando para ello la aplicacién-
visor desarrollada con Mapserver-kamap. En esta linea, se ha
aplicado una metodologia sencilla que abarca desde la toma de
datos en campo mediante dispositivos méviles (PDA+GPS) hasta
la realizacién de un visor cartografico desarrollado con herra-
mientas OpenSource. Estas nuevas tecnologfas de la informacion
permiten entre otras muchas funcionalidades, capturar, visualizar,
consultar y gestionar de una manera facil y eficaz la informacién
geogréfica objeto del estudio.

Palabras clave: SIG, visor, parcela, georreferenciar, PDA y
GPS

ABSTRACT

The main objective of this study is geo-referencing agricultural
parcels of different Spanish Autonomous Regions, and developing
a Mapserver-kamap internet application to visualize, identify
and manage them with their parcels attributes. Thus, a
methodology was applied at the data collection phase to gather
the necessary field data using mobile devices (PDA + GPS) in
order to develop a viewer map with OpenSource tools. These
news information technologies allow among many others features,
capturing, viewing, consulting, printing and managing in an easy
and effective way the geographic information under study.
Palabras clave: GIS, viewer, parcel, geo-referencinf, PDA, GPS

1. INTRODUCCION
Existen variedades de especies agricolas que se identifi-
can y gestionan a partir de licencias. En este caso, toma
gran importancia el cardcter legal de dichas licencias pues-
to que éstas otorgan a los propietarios unos derechos
. reconocidos de exclusividad en la produccién de dicha
variedad. Por este motivo, es necesario realizar inspeccio-
nes en origen con la finalidad de verificar el cumplimiento
de especificaciones y de las normas de comercializacion
oficiales. Ademads, es necesario conocer determinada in-
formacién de las parcelas, como la ubicacién de cada una

de ellas, la superficie, la identificacién del propietario, el

niimero de plantas y la identificacién del poligono y parce-
la catastral. A partir de estos datos se realizan las actas de
cada parcela segln los datos tomados en campo por un
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inspector cualificado, y se coteja con la informacién oficial
y de referencia. L.a comparacién de ambas fuentes, en de-
terminadas ocasiones provoca discrepancias que deben
constar como incidencias de caracter legal a subsanar por
cada propietario respecto a su parcela. Como herramienta
de apoyo para asociaciones agricolas, gestores, consulto-
res y agricultores se desarrollo la metodologia que se ex-
plica detalladamente a continuacién, siendo su principal
objetivo la realizacién de un visor cartografico personali-
zado, para la publicacién de cartografia mediante servido-
res de mapas open source,

2. RECOPILACION DE INFORMACION.
EQUIPOS DE ADQUISICI()N DE DATOS
Andlisis Previo de los datos: Se ha realizado un andlisis
previo de la base de datos existente de las 1135 parcelas a
estudiar, principalmente ubicadas en Andalucia, Comuni-
dad Valenciana, Murcia, Tarragona y Portugal. Estas par-
celas tienen la siguiente informacién: Licencia, Licen-
ciatario, Nombre Finca, Provincia, Municipio, Poligono,
Parcela, Superficie, Nimero de Plantas, Coordenadas X e
Y. Esta informacién se trasforma en formato shapefile para
poder analizarla en un Sistema de Informacién Geogréfica
como informacién inicial.

Andlisis de Precisiones: En primer lugar, se lleva acabo el
andlisis de precisiones a obtener en la medicién de las
diferentes parcelas. Para ello, dicho anélisis se basaron en
los estudios realizados en el Departamento de Ingenieria
Cartografica, Geodesia y Fotogrametria de la Universidad
Politécnica de Valencia [1], y comprobando las necesida-
des reales del trabajo, se decidi trabajar con un GPS exter-
no, conectado mediante bluetooth con el dispositivo moé-
vil y con correcciones EGNOS. Gracias a este sistema de
aumentacién (EGNOS) podemos llegar a alcanzar precisio-
nes submétricas en condiciones adecuadas de observa-
cién [2] y conseguir precisiones entorno a 1 metro con un
39 % de fiabilidad y a los 2,5 metros con un 95 % de fiabi-
lidad. En cuanto a la toma de datos, cabe destacar que se
efectuaron directamente en el sistema WGS84, ya que las
transformaciones realizadas por el dispositivo para llevar
los datos a otro sistema de referencia al trabajar en un drea




tan extensa del territorio, podrian ir acumulando errores
que perjudicarian directamente la calidad de los observa-
bles obtenidos y los calculos finales realizados.

Fuentes de informacién: Disponemos de varias fuentes
de diferente procedencia.

* Fichas o informes del afio/afios anteriores. Estas fueron
realizadas a partir de visitas a campo de algunas parcelas
incluyendo, también, los atributos de cada una de ellas.
Mediante estas fichas cada inspector podrd comprobar
cuales son tanto las diferencias geométricas (si es que las
hay) como alfanuméricas (atributos de las parcelas) in situ
por comparacién de las mismas. De este modo podra ano-
tar en su ficha las diferencias encontradas en cada una de
las parcelas que vaya a medir a cerca de los errores que
pueden afectarles.

* Fichas del SIGPAC. Localizacién e impresion de la ficha
de cada parcela en el SIG de parcelas agricolas SIGPAC
(Ministerio de Agricultura, Pesca y Alimentacién) mediante
su numero de poligono y niimero de parcela. Estas fichas
nos serviran para localizar las parcela en el SIG mediante
sus coordenadas X e Y del centroide. Se considera una
fuente de apoyo respecto a la geometria de cada parcela,
ademds de lamedida con la PDA + GPS.

* Cartografia base. Parala aplicacion a desarrollar (visor/
servidor cartografico) con Mapserver-kamap, asi como para
la presentacién de algunos planos de situacion o de algu-
nos de referencia se utilizan los capas teméticas explica-
das detalladamente en el apartado 4. Algunas de ellas for-
man parte del proyecto Europeo Corine Land Cover.

* Ortofotos. A partir de las coordenadas de los centroides
del analisis previo se llevard a cabo la adquisicion de las
ortofotos necesarias del PNOA (Plan Nacional de Ortofo-
tografias Aéreas, resolucion: 0.5 metros), a partir de la cua-
dricula oficial 1:25000. Para ello, se superpondran los
centroides de las parcelas a medir sobre la cuadricula pro-
porcionada por el Instituto Geografico Nacional. Los sis-
temas de referencia de las ortofotografias son ETRS89 y
ED50y los husos corresponden al: 29, 30 y 31. Las ortofotos
utilizadas para las parcelas ubicadas en Portugal se en-
cuentran en el sistema ETRS89 adquiridas al Instituto Geo-
grafico Portugués. Estas ortofotos nos servirdn para reali-
zar la correccidn geomeétrica en el SIG de la parcela medida,
mediante la superposicion de la capa vectorial sobre la
raster.

IDENTIFICACION DE LOG CENTROIDES DE LAS FARCELAS
EN LA CUADRIGULA OFIGIAL 1525000

INSTIUTO DR WGENERUA EXERGETICA
UMVERSDAD POLITECHCA DE VALENGIA

gnda Escala : 1/5.500.000
L |,¢,n Axremsine
[ cumonatme ascn | - e ———

e |

Figural. Distribucion de las ortofotos del PNOA segun la cuadricula oficial
UTM. Los puntos verdes representan los centroides de las parcelas a estudiar

* Toma de Datos en Campo. Previamente, se llevaa cabo la
preparacion de los equipos de adquisicién de datos y el
marco necesario para la recogida y tratamiento de la infor-
macion. El equipo de campo para cada inspector consta de
una PDA (Acer ¢510), yun GPS externo Quik Start con
correcciones EGNOS. Para la toma de datos en campo se
ha empleado el programa ArcPad 7.0.1, aunque con ciertas
modificaciones que se han implementado con ArcPad
Studio. Con ello, se ha pretendido generar una interfaz
sencilla, con los botones necesarios y justos, para que el
operador final de campo no encuentre dificultad alguna en
el manejo de la aplicacion, eliminando cualquier boton pres-
cindible. En la aplicacién contamos con dos barras de he-
rramientas:

Barra de herramientas Principal: | @ § 35 =@« M %%

* 7@ Boton para cerrar y salir de la aplicacién.

: Botdn de opciones, para el administrador de la apli-

cacion.

* Herramienta de zooms

* Herramienta para activar el GPS:
0 GPS Preferences: Para el administrador del sistema
o GPS Position Window: muestra la ventana del GPS,
con la constelacién, los factores de calidad, las coor-
denadas actuales, sirve para consulta.

ieriige

. Una vez conectado el GPS pulsamos este boton para

comenzar a dibujar y también el siguiente # parala gra-
bacién los puntos.

on esta herramienta podremos eliminar cualquier
poligono erréneo.

Al comenzar a grabar se activara la Barra de herramientas
de Edicién:

* | €3 cancelamos lo que estamos dibujando.

* @ cerramos el poligono que estamos dibujando

Una vez generado un poligono, aparecerd un formulario
personalizado para la toma de datos y la posterior compro-
bacion de los mismos, ademas de mostrar los datos geo-
graficos relacionados con la parcela. En la pestafia "Da-
tos" deberemos rellenar los atributos de cada una de las
parcelas que se levanten, y la pestaiia "Geography" da la
informacién sobre el perimetro de la parcela (Length) y
sobre la superficie (Area), asi como las coordenadas de

eshacemos el tltimo punto tomado.

= Do | & Geogimks |
N2 Licencix

Fanki des |l Firca Hadepceol

I
N= de Paicala

] <]

Figura 2. Formulario generado para la aplicacion
A partir de los dispositivos méviles obtenemos un fichero
de poligonos generado a partir de los puntos medidos por
el contorno de las parcelas (formato shape). A esta infor-
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macion vectorial se le aplicaran las correspondientes co-
rrecciones topoldgicas en el SIG.
3. METODOLOGIA PARA LA GEORREFE-
RENCIACION DE LAS PARCELAS
Trabajo de campo: Toma de datos en campo por parte de
los inspectores cualificados de Norma Agricola. Las par-
celas se dividen en zonas de actuacién que se van asig-
nando a cada inspector, donde se levantardn una a una
segtin lo establecido y utilizando el equipo mencionado.
Para cada parcela visitada se rellenaré la ficha correspon-
diente in situ y el formulario personalizado de la PDA ante-
riormente descrito. El resultado de 1a medicién se almace-
nard en un fichero.shp que se enviard por correo electréni-
co para su postproceso y tratamiento. Estos ficheros in-
cluyen la informacién relativa a las parcelas levantadas,
definiendo los recintos generados y la informacién adicio-
nal almacenada.
Tratamiento de la Informacion: La siguiente figura mues-
_ trael esquema del proceso seguido para la obtencién de la
capa de parcelas georreferenciadas y corregidas.

ADECUACION DE LA CARTOGRAFIA A UN UNICO =~
SISTEMA DE REFERENCIA
A 4
I INTRODUCCION DE ORTOFOTOS l - FASE 1. Preparacién de la
<7 cartografia e introduccién de
datos en el SIG
INTRODUCCION DE LAS PARCELAS MEDIDAS CON
PDA POR CADA UNO DE LOS INSPECTORES
\ 4 =
BUSQUEDA GEOGRAFICA DE LA PARCELA Ny
nsummnwg:_: LOCALIZACION
IDENTIFICACION DE LAS PARCELAS MEDIANTE LAS
FICHAS (SIGPAC) Y PDA+GPS
DIGITALIZACION DE LA PARCELA UTILIZANDO FASE' I BB oht'(;_ncllon ﬂel
COMO BASE LAS ORTOFOTOS PNOA 2?:;& as y BBDD finales en el
A 4
CORRECCION E INTRODUCCION DE VALORES
ALFANUMERICOS EN LA BASE DE DATOS DE LA W,
PARCELA LOCALIZADA

Figura 3. Esquema de la metodologia utilizada para la obtencién de las parcelas
y BBDD

Una vez medidas las parcelas mediante los dispositivos
moviles establecidos, se visualizan en el SIG y se realiza la
digitalizacion de las mismas siguiendo un proceso ade-
cuado con el fin de que el producto cartogréfico final ten-
ga una coherencia e integridad geométrica necesaria para
este trabajo, que se conseguird aplicando las reglas
topoldgicas caracteristicas de elementos poligonales (Ej.
que las parcelas estén cerradas, que no exista duplicidad
de parcelas, que no se superpongan, eliminar poligonos
erréneos y huecos, los atributos de la base de datos coin-
cidan con la parcela que se identifica, etc.). Puesto que la
mayoria de las ortofotos adquiridas estdn en el sistema
ETRS89y las parcelas se han medido en campo con WGS84,
toda la informacién en el SIG se transforma a ETRS89 como
sistema de referencia.

El proceso que se lleva a cabo es un tanto laborioso pues-
to que las parcelas se localizan a partir de los atributos
_ introducidos en las tablas y se digitalizan una a una, ubi-
cando estas parcelas en una nueva capa. Esto nos asegu-
ra que se han visitado, digitalizado y corregido todas las
que se encuentran bajo estudio. Hay que diferenciar entre
las parcelas que se han medido con PDA+GPS y las que
tinicamente disponemos de las fichas impresas del SIGPAC.
En el primer caso, la localizacién es muy sencilla, puesto
que se selecciona cada registro de la tabla y simultinea-
mente se selecciona la parcela medida con el GPS en el
fichero shape. En la mayoria de los casos, se digitaliza de
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nuevo, dejando el contorno de la parcela perfectamente
delimitado (la geometria se hace corresponder con la par-
cela homéloga en la ortofoto). En el segundo caso, puesto
que la parcela no estd incluida en las tablas del fichero
shape, lalocalizacién se lleva a cabo mediante las coorde-
nadas X e Y del centroide que nos proporciona las fichas
del SIGPAC y se identifica la parcela para posteriormente
digitalizarla.

AR EED R 2 ) el

[z KGRI o AP s s ujAr 8v e o

Figura 4. La parcela medida con los dispositivos méviles se representa de color
naranja, la parcela digitalizada se representa con color rojo.

Debemos mencionar que dependiendo de diversos facto-
res, tales como dimensiones de la parcela, la intensidad de
la sefial en el momento de la medicidn, si ha habido perdida
de sefial en el momento de la medicién, la experiencia pre-
via del inspector con dichos dispositivos, etc., los resulta-
dos medidos con la PDA+GPS pueden variar. Se da el caso
de parcelas en las que la medicién en campo coincide casi
perfectamente con la parcela de referencia (la de la ortofoto),
como vemos en la figura 4, y otras en las que la medicién
no ha sido tan correcta, pero se tiene en cuenta puesto
que nos da la ubicacion de la misma rdpidamente, de modo
que se digitaliza de nuevo y se almacena en la capa final.
Cada vez que una parcela se digitaliza se hace una
trasferencia de atributos de manera semiautomatica, para
que estas parcelas tengan los atributos correspondientes
en la base de datos de referencia. Particularmente, el N°® de
licenciatario (univoco), nos servird como campo pararea-
lizar la unién de tablas. Mediante esta unién, se afiadirdn
diez atributos mas a la capa final, que provienen de una
base de datos Access (de referencia). Estos atributos son:
Nombre del licenciatario, provincia, municipio, superficie,
nimero de plantas por parcela, ID de la finca, nombre de la
finca, poligono y parcela catastral, afio de plantacién y
observaciones. Algunos de estos, tales como la provincia,
el municipio y la superficie de cada parcela podrdn ser
contrastados con los resultados que da el SIG a modo de
comprobacién, en cuanto a ubicacién y superficie. Una
vez se han digitalizado todas las parcelas y se harealizado
la transferencia de atributos de cada una de ellas, pode-
mos realizar un control topolégico de esta capa para elimi-
nar los posibles errores anteriormente mencionados. Ade-
mads de este control geométrico, también se realiza un con-
trol de la base de datos alfanumérica, y se comprueba que
los datos que se han unido son coherentes con los datos
cartograficos y con el resto de atributos.



4. DESARROLLO DE LA APLICACION.
VISOR DE MAPAS: SERVIDOR CARTO-
GRAFICO

El visor ofrece un servicio de datos cartograficos y
alfanuméricos a través de una direccién http, que el usua-
rio puede incluir en su portal web, proporcionado unas
herramientas y funcionalidades para la interaccién con di-
cho visor. Las herramientas utilizadas para el desarrollo
del visor fueron:

* Mapserver (Windows binary distributions of MapServer
-versién 2.2.6-). Permite la creacién de aplicaciones SIG
para visualizar, consultar y analizar informacién geografi-
ca.

* Ka-map! (versién 1.0-20070205). Es un proyecto open-
source cuyo objetivo es proveer una API (Application
Programming Interface) de Javascript para desarrollar
interfaces altamente interactivas usando caracteristicas
disponibles en los navegadores de Internet.

* Eclipse v.3.2.0 como plataforma de desarrollo.
Instalacion Mapserver-Kamap: Se siguieron las instruc-
ciones para la instalacién de Ka-map, que se encuentran
en la seccién Reference Manual. Al realizar el proceso de
instalacién, en primera instancia de MapServer y seguida-
mente de ka-map! se produce la siguiente estructura de
archivos:

& 3 Apache ol
8 g appps | Cgdaldata
i ' Cadalpluging
£ agrinova i
B pd.

3 chameleon
2 gmap
© ka-map
© myApp
£ owtchart-1.2.0
£ php_ogr

" (Dtools
- [Flapache-install.bat
. [¥apache-restart.bat

I tFe
[} 'gadaldata B apache-uninstallbat
E 3 gdalplugins o 2 HIS.TO.RY.txt
£ httpd.d ! [E) mrsid-icense. bxt
© proj ' | [@)README_INSTALL html
€3 python - |/ [E] README_INSTALLtxt
S tmp el [Fseteny.bat
£ tools =

It FY

Figura 5. Estructura de carpetas después de la instalacién de MAPSERVER

Se genera la carpeta ms4w que contiene el conjunto de
directorios y archivos generados al descomprimir el
instalador de MAPSERVER y se ubican los archivos de
ka-map! en la carpeta apps. El Web Server Alias (httpd_ka-
map.conf) se localiza en la carpeta /ms4w/httpd.d. Ademés
se realizan las modificaciones que se explican en el aparta-
do siguiente, en el archivo config.php (/ms4w\apps\ka-
map\include). Se incluyé el archivo php.ini en la carpeta /
ms4w/Apache/cgi-bin, respecto a al versién original del
ka-map, para permitir la comunicacién con los archivos
.dbf.

Pasos iniciales para la visualizacidn de los mapas: Para
el desarrollo del visor cartografico, se organizé la informa-
cién en una carpeta que se describe a continuacion. La
carpeta agrinova se colocé dentro de la carpeta apps de la
instalacién de MapServer. Esta carpeta contiene la infor-
macién necesaria para la visualizaci6én de las finca-parce-
las (objeto del visor). La carpeta agrinova contiene las
siguientes subcarpetas:

FasiBapTiles = acray( 'parcelns’ => SaszParceiss

datos: contiene todos los archivos de las capas (layers)
que se muestran en el visor.

images: imigenes que se utiliza como mapa de referencia.
map: contiene el archivo .map (agrinova.map)

orto: contiene las ortofotografias que se mostraran.

src: contiene la codificacién en lenguaje php para la co-
nexién y manejo de datos de los archivos.dbf asociados a
la cartografia

tmp: es donde se almacenan los archivos temporales ge-
nerados por MapServer

var: tiene los tipos de fuente que se utilizan en el visor.
Configuracion del mapa: 1a configuracién inicial del mapa
se realiza en el archivo config.php. Ubicacién:
\ms4w\apps\ka-map\include. En este archivo se afiaden/
cambian las siguientes lineas de configuracién:

§esgParcelas = srray |(
Tedsle’ => fPARCELAS NADOHCOTT - 2008',
'path' => ‘/ms4v/epps/agrinava/map/agrinova.mp’,

'soalse’ => array{ 10000000, 6500000, 5000000, 2000000, 1000000, SU0G0O, 200000, $6000, 20000
' formag! =>!PNG!
3

/* Add more elepants to thid array to offer multiple mapfiles */
)

/
* figure out which map file to use and set up The necessary variables for

* the rest of the code to use. This does need To be done On every page load
* unforcunately.

.

* szlap should be set £o The default map file to use but can change if
* this script 1a called with map=<mapname>.

$szlap = ‘parcelas’:

En primera instancia se debe definir una variable de tipo
array, como lo muestra el recuadro de color rojo. Esta
variable contiene los siguientes pardmetros:

* ‘title’: serd el titulo que aparezca en la pantalla inicial del
visor.

* ‘path’: es la ubicacién del archivo .map, que se quiere
mostrar en el visor

* ‘scales’: es una variable de tipo array, que contiene las
diferentes escalas deseadas para el mapa que se estd con-
figurando.

* ‘format’: indica la extensién de los ficheros de salida de
los tiles. En este caso serdn imégenes en el formato PNG.

Elrecuadro de color verde, se agrega el mapa a la variable
$aszMapFiles. El formato segiin el ejemplo, es el siguien-
te:

‘parcelas’ => $aszParcelas donde parcelas es un nombre
identificativo cualquiera y $aszParcelas es el nombre de la
variable declarada en el recuadro de color rojo.

En el recuadro de color azul, la variable $szMap, indica el
nombre del mapa que se mostraré primero. S6lo se acepta
un valor, que para el caso del ejemplo, es el mapa identifi-
cado con el nombre ‘parcelas’. Este nombre se indica en
el cuadro verde.

Creacidn del mapa: En esta seccion se explicard a manera
general el fichero agrinova.map, que corresponde con la
informacién cartogréfica que se mostrard.

* Encabezado: Los pardmetros que cambian dependiendo
del mapa son los siguientes:

- NAME: un texto identificativo tnico.

- SIZE: tamafio de salida de la seccién del mapa.

- EXTENT: las extensiones del mapa en el sistema de refe-
rencia elegido.

- SHAPEPATH, FONSET Y SYMBOLSET: corresponden
con las rutas relativas respecto a la ubicacién del archivo
agrinova.map. Corresponden a la ubicacién de: las capas,
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tipos de letra y de simbolos. A continuacidn se muestra el
segmento de codigo utilizado:

HAME AGRINOVL

STATUS O

SIZE 400 300

EXTENT -99565 3881350 1140796 5001800
UNITS METERS3

SHAPEPATH "../datos/"

IMAGECOLOR 255 255 255

TRANSPARENT OIf

FONTSET ../var/fonts.txt

SYMBOLSET ../var/symbols,.svm

* Formato de salida: Representa el formato de salida de
cada una de las imagenes (tiles) que formara Mapserver en
el momento de generar el mapa en el visor. A continuacion
se muestra el segmento de codigo:
OUTPUTFORHAT

NAME png

DRIVER "GD/PNG"

MIHETYPE "image/png”

IHAGEHODE RGBAL

EZTENSION "png"
END

* Configuracion de salida: Se usa para indicar como ope-
raréa la interface web del visor. En el ejemplo, en la carpeta
/msdw/apps/agrinova/tmp/ se almacenaran los archivos
de iméagenes (tiles) que se van generando; de esta manera
no se vuelven a crear sino que se reutilizan las generadas
la primera vez. A continuacién se muestra el segmento de
codigo utilizado:
WEB

IMAGEPATH "/ms4w/apps/agrinovas/cmp/ "

IMAGEURL "™../tmp/"

METADATA

"imax_extents” M"auto”

END
END

* Proyeccion: Permite especificar el sistema de referencia
que se usard para mostrar los datos en el visor. Para el
ejemplo: epsg 23030 (ED50, proyeccién UTM y huso 30).
A continuacion se muestra el segmento de codigo utiliza-
do:
PROJECTION
"init=epsg:23030"
END
* Mapa de referencia: Corresponde con las configuracio-
nes necesarias para mostrar el mapa de referencia en el
visor. El mapa de referencia es un mapa de pequefias di-
mensiones que permite una facil ubicacion y orientacion,
cuando el mapa del visor se encuentra a grandes escales.
La ruta de ubicacién del fichero debe ser respecto de la
ubicacion del fichero .map. A continuacién se muestra el
segmento de codigo utilizado:
REFERENCE

IMAGE ../images/MapaRef gris2.png

EXTENT -99565 3881350 1140796 50018C

STATUS CN

COLOR -1 -1 -1

OUTLINECOLOR 255 0O O

SIZE 138 105
END

*Leyenda: Corresponde a la configuracion general del for-
mato de la leyenda, el cual se aplica a las etiquetas de las
capas que se muestran en la zona de informacion (gestor
de capas). A continuacién se muestra el segmento de codi-
go utilizado:
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LEGEND
KEYSIZE 18 12
LABEL
TYPE BITHMAP
5IZE HMEDIUH
COLOR 0 0O B89
END
STATUS ON

END

* Escala: Corresponde a la configuracion de la escala gra-
fica que aparece en el visor. A continuacion se muestra el
segmento de codigo utilizado:

SCALEBAR
IMAGECOLOR 255 255 255
LABEL
COLOR 0 O D
SIZE SHALL
END
SIZE 150 S
COLOR 255 255 255
BACKGROUNDCOLOR 0 0O O
QUTLINECQLOR O O O
UNITS kilometers
INTERVALS S
STYLE 1
STATUS ON

END

* Layer: Corresponde a la configuracion de cada una de
las capas que se muestran en el visor. La configuracion
que se muestra en el ejemplo, corresponde a la realizada
segun el proceso de tiling, util para las capas que contro-
lan ortofotografias. A continuacion se muestra el segmen-
to de codigo utilizado:

LAYER
GROUP "Ver Terreno"
NAME "ortol-z"
STATUS ON
PROCESSING “DITHER=YES"
DUMP TRUE
TILEINDEX *../ortos/EDS0_huso30/EDS0_huso30.s
TILEITEM "location"
TYPE RASTER
UAXSCALE 200000
MINSCALE 1000
PROJECTION
"init=epsg:23030"
END
OFFSITE 255 255 255
END

Distribucién de capas: A continuacion, se muestra la de-
finicién de las capas usadas en el archivo agrinova.map.
La ubicacion de los ficheros se configuré en el encabeza-
do del archivo agrinova.map (SHAPEPATH). Para una me-
jor organizacion de las capas al momento de visualizarlas
se organizaron grupos tematicos, ademds de estar distri-
buidas en un rango de escalas definidas segin la temati-
ca-bisqueda que se este visualizando.

* Relieve: Imagen 3D del relieve que se muestra al ini-
cio del visor

* Ciudades: Ciudades mas relevantes de Espafia

* Poblaciones: Nucleos poblacionales mds importan-
tes de Espafia

* Areas Agricolas: Posiciones agricolas de Espaiia.

* Comunicaciones: Principales vias de comunicacién
de Espafia

* Forestal: Posiciones forestales de Espafia

* Mar: Representacion del Mar Mediterraneo

* Provincias: Divisién provincial de Espafia

 Zonas Hiimedas: Ubicacion de elementos hidricos en
Espafia



¢ Rios: Ubicacién de los rios més importantes en Es-
pafa

¢ Artificial: Zonas urbanas y otras superficies artifi-
ciales

* Europa: Limites de paises europeos

¢ Ortofotografias: Organizadas en carpetas segiin su
sistema de referencia y huso

¢ Parcelas: Entidades poligonales georreferenciadas
de las parcelas

Configuracion del archivo EPSG

El fichero epsg es necesario configurarlo para que la trans-
formacién entre los sistemas de referencia ED50 y ETRS89
alcance las mejores precisiones. Este fichero le indica a
Mapserver que cuando encuentre ortofotografias o capas
vectoriales en ETRS89 las transforme "al vuelo" a ED50
(sistema de referencia general en nuestro caso) y en los
husos descritos (29, 30 y 31). Para esta transformacién se
utilizala rejilla NTV2 determinada por el fichero sped2et.gsb
proporcionada por el Instituto Geogréfico Nacional. Este
fichero se ha de ubicar en la misma direccién que el epsg.
El fichero epsg estd ubicado en la ruta /ms4w/proj/mad/, y
se han modificado las siguientes lineas de cédigo para el
sistema ED50:

# ED50 / UTM zone 29N

<23029> +proj=utm +zone=29 +ellps=intl +units=m
+nadgrids=sped2et.gsb +no_defs no_defs <>

# ED50 / UTM zone 30N

<23030> +proj=utm +zone=30 +ellps=intl +units=m
+nadgrids=sped2et.gsb +no_defs no_defs <>

# ED50 / UTM zone 31N

<23031> +proj=utm +zone=31 +ellps=intl +units=m

+nadgrids=sped2et.gsb +no_defs no_defs <

En el caso del sistema ETRS89 lo que se indica en las
lineas de cédigo correspondiente a este sistema (25829,
25830 y 25831) es +nadgrids=null + no_defs no_defs <>.

Estrategia Tileindex
Esta estrategia es itil para el caso en que se deben utilizar

gran cantidad de ortofotografias y no sea necesaria la ge-
neracién de mosaicos. Esta estrategia consiste en la crea-
cién de un tnico fichero.shp, que contendrd las referen-
cias hacia las rutas de las ortofotografias, que se
visualizaran como una imagen continua en el visor. El
nuevo fichero.shp se incluye como una capa més en el
correspondiente fichero.map, En nuestro caso, se ha em-
pleado esta estrategia para cada sistema de referencia y
huso de las ortofotos adquiridas, distribuyendo las seme-
jantes en la misma carpeta. Se utiliza la aplicacién
gdaltindex.exe que se encuentra en /ms4w/Apache/cgi-bin/
, la cual se llama desde la linea de comandos con la si-
guiente estructura:

> gdaltindex.exe nombrefichero.shp nombreimagen

Para nuestro caso nombreimagen constituia la ruta de cada
directorio de ortofotografias, seguida de *.ecw para indi-
car que toma todas los ficheros de extensién ".ecw". Pre-
viamente, colocamos en una carpeta temporal los ficheros
de los directorios /ms4w/Apache/cgi-bin/ y /msdw/tools/
gdal-ogr/, y posteriormente se ejecuta para cada grupo de
ortofotos.

Finalmente, cada uno de los ficheros.shp se incluyen en el
archivo.map como una capa cada uno, y se determinan

ciertos parametros propios del elemento LAYER, como lo
describe el siguiente ejemplo para las ortofotos corres-
pondientes al sistema ED50 y huso 29.

5. INTERFACE Y HERRAMIENTAS DEL VI-
SOR

Este visor cartogrédfico esta basado en la estructura
predefinida de ka-explorer!, la cual permite interactuar con
los mapas por medio de botones y controles visuales de
facil utilizacién. Ademas, se han afiadido una serie de he-
rramientas personalizadas, para adaptarla a los requerimien-
tos propios de nuestro proyecto. La ventana de inicio es
la siguiente:

Parcelas Nadorcott ~ «

fHeQQ §aD2

fincd: ELALCOROCA.
1058 - CLORAFER, SA
. APCOE DE Lh PRONTESA - CADLZ

Figura 6. La figura muestra la pagina de inicio de la aplicacién y las tres
Secciones

La ventana principal se encuentra dividida en tres partes:
la barra de herramientas: contiene los controles que mane-
jan el mapa y las bisquedas; la zona de informacién y
gestor de capas: presenta la informacién segtin el servicio
seleccionado y la zona de visualizacién: donde se visualiza
la informacién cartografica. En cada una de estas seccio-
nes se han realizado modificaciones adaptando la
funcionalidad de la interface a los requerimientos propios
de nuestra aplicacion.

Figura 7. Mapa base: Corine Land Cover: Las zonas de color rojo representan
las parcelas

A continuacién se detallan los comandos m4s importan-
tes de la barra de herramientas:

»Biisqueda jerarquica. Esta herramienta permite reali-
zar una biisqueda jerdrquica a partir de elementos admi-
nistrativos georreferenciados. Esta biisqueda de una par-
cela concreta se realiza, seleccionando en un desplega-
ble la Comunidad Auténoma en primer lugar, posterior-
mente la provincia, a continuacién el municipio, seguido
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del nombre del licenciatario y por tltimo el nombre de la
finca. Mediante esta biisqueda obtendremos la ubica-
cién de la parcela y se visualizard en el centro del Area
de visualizacién y resaltada con un color para su mejor
identificacién. ). La herramienta se realizé en JavaScript
usando conceptos de creacidn dindmica de listas
desplegables.

Comunidad [COMUNDAD VALENCIAR | @&
provincla  [VALENGIA v @
Municiplo  [ALGEMEST _ ™ @

Ucanciatario [ AMPARO FERRIS SOLER v, &)

e v

Pata Localizat Ia finca an ef maga, pulse: &
=

Para Imerimit 1a ficha de la fincs, pulse:

Para ver més datos de Ia finca, pulse:  aqui

Figura 8. Bdsqueda jerdrquica para la localizacién y posterior impresion de la
ficha

»Busqueda directa. Otra posibilidad es utilizar el atri-
buto del nombre del licenciatario o el nimero de licencia

para localizar la parcela deseada. Se mostrardn todos los
resultados que contengan la cadena introducida en el
cuadro de texto.

USCAR A
Permite buscar Informacién en fa base
de datos asodadn 2l mapa

Resultados
Pardmetro de bisqueda:
plo
| |Busqueda sobre: NOMBRE FINCA
Nro. resultado:
=L e
o i

01

EMMEY srganea

RaragL
107 ELEA SALES
SELLVER

q baps  MITEREZA
129 5, AOSELL
casions SR

Ty
mage

1 BHEE Jonaues
[

143 Epa

HERMAR.
sCA

Figura 9.Bisqueda directa para la localizacién de una parcela por el nombre
dela finca

»Impresion de la ficha general o especifica. La herra-
mienta de impresién proporciona una salida grafica y
alfanumérica de la bisqueda realizada en forma. La dife-
rencia entre la general y la especifica es que en la ficha
general no es necesario seleccionar previamente ningu-
na parcela, sino que la salida grafica es de la vista ac-
tual.

‘ NOREA | IDENTIFICACION DE PARCELAS AGRICOLAS
L

Tectia de Impresion:
] INFORMACION GRAFICA nEuoﬁToForovﬂPAﬂchﬂlel o123 2006, 1411013 I

Figura 10. Impresién
de la ficha especifica de
la parcela buscada y
sus datos mds
relevantes

DATOS DE LA PARCELA SELECCION:
Hombre Fince: €LAA

AR ICA

W Prantaar 31} [ Afow os Puaniacion: #ox

Wunicipio: ALEATIIR VLR

) (eemess: a
[Sooemae 1m0
| [ Eootdenada x: e | [ Coonmemada ¥: o6te]

W, Cavue: 3201147

Cinarvaciomes: 391 CRNRVACOALH |
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6. CONCLUSIONES

* Se ha desarrollado una metodologia sencilla, al mismo
tiempo que efectiva para gestionar las licencias de ciertas
parcelas agricolas con una finalidad legal, para el cumpli-
miento de especificaciones y de las normas de
comercializacién oficiales.

¢ La aplicacién desarrollada tiene una estructura flexible,
ampliable, personalizable segtin las necesidades del clien-
te, y actualizable. Una de las ventajas més importantes es
que es accesible a través de Internet.

® Respecto a los dispositivos méviles utilizados, asi como
el GPS externo que se eligieron para las visitas a campo, se
ha comprobado que las precisiones de 2 metros han sido
suficientes para este trabajo, con lo cual no ha sido nece-
sario un elevado coste en la adquisicién del equipo.

* Mediante esta aplicacién desarrollada con Opensource
se intenta cumplir con los estdndares de la OGC asi como
promover la filosofia del software libre, al mismo tiempo
que se evitan los costes en licencias de softwares para
desarrollo de aplicaciones.
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