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Prerequisits

Tot i que no hi ha estrictament prerequisits, es recomana haver cursat amb aprofitament les assignatures de
matematiques, informatica i bases per a la geoinformacio.

Objectius
Els objectius generals d'aquesta assignatura son:

® Coneixer les diferents modelitzacions de la superficie terrestre i els seus components.
® |dentificar els tipus, propietats i distorsions de les principals projeccions cartografiques.
® Coneixer els fonaments i les aplicacions dels principals sistemes de localitzacio existents.

Els objectius especifics d'aquesta assignatura son:

® Introduir a I'alumne en les eines per a l'analisi de dades georeferenciades.

® |dentificar correctament la projeccié cartografica i datum d'una base georeferenciada.

® Calcular amb exactitud mesures de distancia, perimetre i area.

® Coneixer els métodes i les eines per als canvis de projeccié cartografica.

® Coneixer els principis de funcionament dels sistemes de localitzacio basats en senyals terrestres, i els
seus avantatges/desavantatges.

® Coneixer els principis de funcionament dels sistemes de localitzacié per satél-lit, i els seus
avantatges/desavantatges.

® Ser capag de decidir quin sistema de localitzacio és el més adient en funcié dels requeriments d'usuari,
I'escenari de treball i la complexitat/cost associat.



Resultats d'aprenentatge

1. CMO09 (Competéncia) Relacionar els coneixements i les habilitats en geomatica amb els aportats per
altres técnics en equips interdisciplinaris.

2. KM15 (Coneixement) Identificar diferents fonts primaries i secundaries, models i bases de dades
d'informacioé generada per I'activitat urbana, aixi com els seus principis de funcionament, les politiques
d'accés i els estandards.

3. SM13 (Habilitat) Desenvolupar plataformes de gestio, integracié de serveis al ciutada i governanga
basades en I'is de la geoinformacio.

Continguts

Part |. Geodeésia i projeccions

G-1. Modelitzacions de la superficie terrestre

® Geoide
® El-lipsoide/esfera
® Mesures, distorsions, incerteses

G-2. Sistemes de referéncia

® Sistemes de referéncia compostos

® Sistemes de referéncia horitzontals

® Sistemes de referéncia verticals i altimetria

® Marcs de referéncia

® Components d'un sistema de referencia cartografic
® Sistemes no cartografics

G-3. Datums i el-lipsoides

® Datums i el-lipsoides globals
® Datums i el-lipsoides locals
® Transformacions entre datums

G-4. Estandards i geoserveis

® Introduccio
® Estandards de visualitzacié (WMS) i descarrega (WCS, WFS)
® Exactitud posicional i Qualitat

G-5. Projeccions cartografiques
® Tipus de projeccions
® Propiedades de les projeccions

® Distorsions en les projeccions (area, distancia, forma)
® Metodes de reprojeccioé cartografica

Part Il. Sistemes de localitzacid

SL-1. Introducci6 als sistemes de localitzacio

® Motivacions i aplicacions
® Tipus de sistemes de localitzacio
® Tecnologies de localitzacio (satéllit i terrestre)



SL-2. Fonaments i principis d'operacié

® Técniques de localitzacié basades en mesures de temps d'arribada (TOA)

® Técniques de localitzacié basades en mesures de diferencies de temps d'arribada (TDOA)
® Técniques de localitzacié basades en mesures d'angle d'arribada (AOA)

® Tecniques de localitzacié basades en mesures de poténcia de senyal rebut (RSS)

SL-3. Sistemes de localitzacié per satéllit

® Introduccio als sistemes de posicionament global per satél-lit (GNSS)
® Arquitectura dels sistemes GNSS

® Caracteristiques dels senyals de GNSS

® Arquitectura dels receptors GNSS

® Prestacions i fonts d'errors

® Fonaments dels sistemes diferencials

® |ntegracio amb sensors inercials

SL-4. Sistemes de localitzacié amb senyals terrestres

® [ ocalitzacié amb senyals de xarxes cel-lulars (4G i 5G)
® [ ocalitzacié amb senyals de radiodifusié (DVB-T, DAB, FM)
® | ocalitzacié amb senyals de proximitat (RFID, Bluetooth)

Activitats formatives i Metodologia

Titol Hores ECTS Resultats d'aprenentatge

Tipus: Dirigides

Classes de laboratori 10,5 0,42
Classes de problemes 10 0,4
Classes de teoria 24 0,96

Tipus: Autdonomes

Treball individual de I'alumne 88 3,52

Activitats presencials

® Classes de teoria (TE): exposicio dels continguts tedrics de I'assignatura.

® Classes de problemes (PAUL): resolucié dels problemes i exercicis practics relacionats amb la teoria,
amb participacié dels alumnes.

® Classes de laboratori (PLAB): aplicacié dels conceptes teorics presentats a les classes de teoria i
problemes, a casos practics reals i presa de contacte amb programari de planificacid, analisi i
simulacio.

Activitats autbnomes

® Estudi dels continguts teorics i practics de I'assignatura. Preparacié dels problemes, practiques de
laboratori i examens.

® Treballs practics: realitzacio i aprofundiment de les practiques de laboratori. Preparacié de la memaoria
final de cada practica.



Nota: es reservaran 15 minuts d'una classe, dins del calendari establert pel centre/titulacio, perque els
alumnes completin les enquestes d'avaluacio de l'actuacio del professorat i d'avaluacioé de I'assignatura.

Avaluacié

Activitats d'avaluacié continuada

Titol Pes Hores ECTS Resultats d'aprenentatge
Examen Part | 25 2 0,08 CMO09, KM15

Examen Parte Il 25 2 0,08 CM09, KM15

Informes de laboratori 35 12 0,48 KM15

Sessions practiques 15 1,5 0,06 SM13

Activitats d'avaluacio
Les activitats d'avaluacié son les seguents:

® [45%] Examens parcials [ExP]
[25%] Examen Part | (Geodeésia) [ExP1] (individual)
[20%] Examen Part Il (Sistemes de Localitzacio) [ExP2] (individual)

® [35%] Practiques de laboratori [Lab]: lliurament d'informes de resultats i/o realitzacié de proves de
coneixements de les practiques dutes a terme al laboratori
[20%] Informes/Proves Part | (Geodésia) [Lab1] (en parelles)
[15%] Informes/Proves Part Il (Sistemes de Localitzacid) [Lab2] (en parelles)

® [20%] Sessions practiques [Pr]: desenvolupament de sessions practiques per avaluar els coneixements
adquirits
[5%] Sessions Part | (Geodésia) [Pr1] (individual)
[15%] Sessions Part Il (Sistemes de Localitzacio) [Pr2] (en parelles)

Calcul de notes

La Nota Final (NF) de I'assignatura es calculara a partir de les activitats indicats anteriorment, aplicant la
seglent férmula:

NF = (0.5 x NF1) + (0.5 x NF2)
On:

® NF1 = (0.5 x ExP1) + (0.4 x Lab1) + (0.1 x Pr1)
® NF2 = (0.4 x ExP2) + (0.3 x Lab2) + (0.3 x Pr2)

Cada activitat s'avaluara sota I'escala de 0 a 10.

Per a superar I'assignatura cal que la nota final sigui igual o més gran que 5 (NF >= 5.0) i que es compleixin
totes les condicions seguents:

® ExP1>=3
® ExP2 >=3
® NF1>=3



® NF2 >=3

Si alguna de les condicions prévies no es compleix (i "no es pot fer mitjana"), I'estudiant quedara suspés amb
una nota maxima de 4.5.

Examen de sintesi

D'acord amb la normativa académica, els estudiants que no superin I'assignatura i que s'hagin avaluat de més
de dos tergos (referit als pesos) de 'assignatura, es poden presentar a un examen de sintesi.”

Aquest examen permetra recuperar la part d'avaluacié corresponent als examens parcials (50% de la nota
final), pero no pas la part corresponent a les activitats de laboratori. Aquestes Ultimes, degut al seu caracter
eminentment practic, no poden ser recuperades.

Alumnes repetidors

Els alumnes repetidors cal que es tornin a avaluar de totes les activitats d'avaluacié previstes a l'assignatura.
No es mantindra la nota de proves dutes a terme en cursos passats.

Consideracio de "No Avaluable"

Els alumnes que no es presentin a cap dels dos examens, ni tampoc a la prova final de sintesi, tindran la
consideracio de "No Avaluable".

Consideraci6 en cas de copia o plagi

Sense perjudici d'altres mesures disciplinaries que s'estimin oportunes, i d'acord amb la normativa vigent, es
qualificara amb un zero les irregularitats comeses per I'estudiant que puguin conduir a una variacio de la
qualificacié d'un acte d'avaluacio. Per tant, copiar o deixar copiar una practica o qualsevol altra activitat
d'avaluacié implicara suspendre-la amb un zero i no es podra recuperar en el mateixcurs académic.
Addicionalment, els casos de cOpia es comunicaran a la coordinacio del grau per que prengui les mesures
corresponents.

Us de la Intel-ligéncia Artificial

Us restringit: Per a aquesta assignatura, es permet I''s de tecnologies d'Intelligéncia Artificial (IA)
exclusivament en tasques de suport, com ho son la cerca bibliografica o d'informacid, la correccio de textos o
les traduccions. L'estudiant haura d'identificar clarament quines parts han estat generades amb aquesta
tecnologia, especificar les eines emprades i incloure una reflexio critica sobre com aquestes han influit en el
procés i el resultat final de l'activitat. La no transparéncia de I'is de la IA en aquesta activitat avaluable es
considerara falta d'honestedat académica i pot comportar una penalitzacié parcial o total en la nota de
I'activitat, o sancions majors en casos de gravetat.

Matricules d'honor

Atorgar una qualificacié de matricula d'honor és decisié del professorat responsable de I'assignatura.
S'atorgaran matricules d'honor només a estudiants que hagin mostrat un gran nivell d'excel-léncia
I'assignatura, i no per defecte als que hagin tret les notes més altes. La normativa de la UAB indica que les
MH només es podran concedir a estudiants que hagin obtingut una qualificacio final igual o superior a 9.00. Es
pot atorgar fins a un 5% de MH del total d'estudiants matriculats.

Comunicacio

El Campus Virtual sera la plataforma de comunicacié amb els/les estudiants. Després de publicar les notes de
cada activitat avaluable, es comunicara a través del campus virtual el mecanisme de revisio de les mateixes.

Avalucio unica

Qui ho demani a principi del semestre de I'assignatura, se li oferira un Unic examen global de les dues parts de
I'assignatura (G i SL) que afegira preguntes relacionades amb les practiques (PAUL i PLAB). En cas de
reavaluacio, aquesta té les mateixes caracteristiques que e la modalitat continua.
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Part Il
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Programari

Durant les sessions practiques es podra fer us del segtient programari: MiraMon, ArcGISPro, QGIS, Web
apps. i MATLAB.

Grups i idiomes de I'assignatura

La informacié proporcionada és provisional fins al 30 de novembre de 2025. A partir d'aquesta data, podreu
consultar 'idioma de cada grup a través daquest enllag. Per accedir a la informacid, caldra introduir el CODI
de l'assignatura

Nom Grup Idioma Semestre Torn

(PAUL) Practiques d'aula 611 Catala segon quadrimestre tarda
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(PAUL) Practiques d'aula 612 Catala segon quadrimestre tarda
(PLAB) Practiques de laboratori 611 Catala segon quadrimestre mati-mixt
(PLAB) Practiques de laboratori 612 Catala segon quadrimestre mati-mixt
(PLAB) Practiques de laboratori 613 Catala segon quadrimestre mati-mixt
(TE) Teoria 61 Catala segon quadrimestre tarda




