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SUMMARY

TITLE
DESIGN AND IMPLEMENTATION OF A GRAPHICAL INTERFACE FOR THE TOOL GIS
GRASS’

AUTHORS
Melba Susana Chaparro Gomez
Rocio Andrea Villamizar Méndez™

KEY WORDS
Graphical interface, GIS, Information system, GRASS, Usability.

DESCRIPTION

GRASS(The Geographic Resources Analysis Support System) is a tool of free distribution, used
for the handling of geographic information; it is of great potentiality, but with very little usability.
GRASS counts with two work environment, one environment is done with in-line commands
where the user must learn a great amount of commands to do the main functions of the tool.
The other work environmnent is a graphical interface called TCLTKGRASS which is complex to
handle and presents problems as for time responses, due to its development in the Tcl/Tk
programming language that is an interpretive language ideal for Web applications but not for
interfaces. These problems have been present in its work surroundings because the GRASS
developer team has focused mainly in the portability of the system leaving to a side its speed
and friendliness with the user.

Given the great importance of GRASS software for the handling and administration of space
information, and the problems detected in their work environment. For these reasons the
design of a new graphical interface and the implementation of the visualization modules and
consultation of information of vectorial layers and raster of common use of GRASS tool was
justified.

For the development of the new interface free-ware tools were used and the usability
characteristic for the interface of GRASS commands was implemented, achieving a graphical
interface integrated based in a windows environment, attractive, readily accessible and easy
handling, with an interactive help done in Spanish, designed for non expert users in computer
science, that mainly contemplates the management of projects, the management of layers,
visualization procedures and operation application about layers of different formats.

* Degree Project
** Physical-mechanical Engineerings Faculty, Systems Engineering and Computer Science, Dir.
Enrique Sarmiento Moreno.
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RESUMEN

TITULO
DISENO E IMPLEMENTACION DE UNA INTERFAZ GRAFICA PARA LA HERRAMIENTA SIG
GRASS’

AUTORES
Melba Susana Chaparro

Rocio Andrea Villamizar™*

PALABRAS CLAVES
Interfaz Grafica, SIG, Sistema de Informacion Geogréfica, GRASS, Usabilidad.

DESCRIPCION

Sistema de Soporte para el andlisis de recursos geograficos (GRASS) es una herramienta de
libre distribucion, utilizada para el manejo de informacion geografica, de gran potencialidad,
pero con graves problemas en cuanto a su usabilidad. El Grass cuenta con dos entornos de
trabajo, un entorno en linea de comandos donde el usuario debe aprenderse una gran cantidad
de comandos para realizar las principales funciones de la herramienta. El otro entorno de
trabajo es una interfaz grafica llamada TCLTKGRASS la cual es compleja de manejar y
presenta problemas en cuanto a los tiempos de respuesta, pues fue desarrollada en el lenguaje
de programacién Tcl/Tk que es un lenguaje interpretado ideal para aplicaciones Web y poco
utilizada para interfaces. Estos problemas se vienen presentando en sus entornos de trabajo
debido a que el equipo desarrollador de GRASS se ha enfocado principalmente en la
portabilidad del sistema dejando a un lado su velocidad y amigabilidad con el usuario.

Dada la gran importancia del software GRASS para el manejo y administracion de informacién
espacial, y los problemas detectados en sus entornos de trabajo se justific el disefio de una
nueva interfaz grafica y la implementacién de los mddulos de visualizacién y consulta de
informacién de capas vectoriales y raster de comin uso de la herramienta GRASS

Para el desarrollo de la nueva interfaz se utilizaron herramienta libres y se incorporé la
caracteristica de usabilidad a la interfaz de comandos de GRASS, logrando asi obtener una
interfaz grafica integrada basada en un entorno de ventanas, atractiva, de facil acceso y
manejo, con ayuda en espafiol e interactiva, disefiada para usuarios no expertos en
informatica, que contempla principalmente la gestion de proyectos, la gestion de capas,
procedimientos de visualizacion y aplicacion de operaciones sobre capas de diferentes
formatos.

* Proyecto de Grado
** Facultad de ingenierias Fisico-mecanicas, Ingenieria de Sistemas e Informatica, Dir. Enrique
Sarmiento Moreno.
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INTRODUCCION

GRASS es un software utilizado para el manejo de Sistemas de
Informacién Geogréfica (SIG) que cuenta con un ambiente en linea
de comandos para su administracion, dificultando su utilizacion por
parte de usuarios acostumbrados al manejo de ambientes graficos.
Sin embargo, GRASS posee una gran potencialidad en cuanto a la

ejecucion de operaciones normalmente requeridas por un SIG.

El presente trabajo describe el andlisis, disefio e implementacion de
una interfaz grafica como alternativa de solucion para mejorar la
usabilidad del software GRASS. La interfaz brinda al usuario un
entorno de ventanas, iconos, menus Yy botones que facilita la
ejecucion de las principales funciones de visualizacion del software
GRASS, ademas de ofrecer una conexidon transparente a una base de
datos Postgres, permitiendo la ampliaciéon de informacién tematica

para cada uno de los proyectos SIG en GRASS.

El documento se encuentra estructurado en siete capitulos:

En el primer capitulo se presenta el problema que motivd la
realizacion de la INTERFAZ GRAFICA GRASS, justificando las
principales razones para su construccion.

El segundo capitulo expone los conceptos basicos sobre SIG,

descripcion del software GRASS y definicion de usabilidad, que sirven

de soporte para el desarrollo de la interfaz grafica.

14



El tercer capitulo contiene la metodologia utilizada en el desarrollo de

la herramienta.

El cuarto capitulo presenta el resumen de los documentos de andlisis,
disefio e implementacion que se llevaron a cabo en la construcciéon de

la nueva interfaz.

El quito capitulo contiene las pruebas realizadas a la interfaz para la

deteccidon y correccion de errores.

El sexto capitulo contiene las conclusiones deducidas durante el
desarrollo del proyecto, presentado en este documento. De igual
forma describe algunas recomendaciones para la continuidad de

trabajos relacionados con la interfaz gréafica construida.

Como anexos se presenta el manual de usuario de la interfaz, y

conceptos basicos de herramientas GNU.

15



1. PRESENTACION

1.1 ANTECEDENTES

El desarrollo de GRASS (Geographic Resources Analysis Support
System) se inicio en 1982 a cargo del “U.S. Army Construction
Engineering Research Laboratory USACERL (ramificacion de la
Corporacion de Ingenieros de la Armada de los Estados Unidos), para
cumplir con tareas de administraciéon en instalaciones militares como
el manejo y planeamiento ambiental, fue liberado desde 1999 vy
desde ese momento ha estado protegido por la licencia GNU/GPL;
convirtiéndose en una plataforma de analisis para diferentes agencias
estatales, universidades, centros de investigacibn y compaiias
privadas en todo el mundo, pues GRASS se ha desarrollado con una
utilidad de gran alcance en una amplia gama de usos de diversas
areas de la investigacion cientifica. Su adelanto ha sido coordinado
por diferentes universidades, actualmente el Instituto Trentino de
Cultura, en Italia, ordena su desarrollo entre diferentes grupos de

programadores a nivel mundial.

GRASS se utiliza actualmente en ajustes académicos y comerciales
alrededor del mundo, asi como muchas agencias gubernamentales
incluyendo la NASA, NOAA (National Oceanic and Amospheric
Administration), USDA (United States Department of Agriculture), la
oficina de censo de ESTADOS UNIDOS, USGS (US Geological Survey),

y muchas Compafias ambientales consultoras.

Los encargados originales del soporte, investigacion y desarrollo del

GRASS fueron la Universidad de Hannover y la Universidad Baylor.
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Sin embargo, debido al rapido crecimiento y popularidad del GRASS,
el equipo de desarrollo del GRASS se ha convertido en un equipo
multi - nacional constituido por desarrolladores de numerosos paises
y ahora se mantiene una jefatura dual entre los Estados Unidos

(Universidad de Baylor) e Italia (ITC-Irst).

La mayoria de los sistemas operativos en los cuales opera el SIG-
GRASS se encuentran basados en el sistema operativo UNIX,
caracterizado por su estabilidad y propiedades multiusuario y
multitarea. Por tanto el usuario del SIG, debe tener conocimientos
béasicos sobre la ejecucion de comandos y el manejo de archivos, en
estos sistemas operativos, para un aprovechamiento eficiente del

sistema.

En la herramienta GRASS, los comandos en consola, pueden ser
ejecutados en modo interactivo, solicitando en cada paso las
variables necesarias para su ejecuciéon, o en modo no-interactivo
facilitando la introduccién rapida de los pardmetros y su

programacion mediante scripts.

1.2 PROBLEMA

El software Grass era s6lo manejado por linea de comandos, debido a
que fue desarrollado con propésitos militares, sus desarrolladores se
enfocaron en la funcionalidad del mismo dejando a un lado su
amigabilidad; pero las universidades y centros de investigacion
encargadas luego de su desarrollo, han agregado mas funcionalidad y
han realizado la INTERFAZ GRAFICA TCLTKGRASS para evitar que el
usuario deba aprender una gran cantidad de comandos. Pero a pesar

de contar con ésta interfaz basada en menus, existen problemas en

17



cuanto a los tiempos de respuesta, y a la complejidad en su manejo;
pues fue desarrollada en el lenguaje Tcl/Tk, que es un lenguaje
interpretado ideal para aplicaciones Web y poco utilizado para

interfaces.

Debido al problema de usabilidad detectado en el software incluyendo
su interfaz Grafica en tcl/tk, se diseid e implementd una nueva
interfaz gréfica para dicho sistema de informacion geogréfica,
proporcionando una herramienta atractiva, de facil acceso y manejo,
con ayuda en espafiol e interactiva, de tal manera que le brinde
facilidad al usuario al desarrollar las operaciones que hacen parte de
la gestibn de un proyecto GRASS. Estas operaciones, que
actualmente se vienen realizando a través de consolas de comandos,
contemplan principalmente la gestibn de proyectos, gestion de
mapsets (Ver 2.2.4 Estructura de Informacion en GRASS), gestion de
mapas, procedimientos de visualizacion y aplicaciéon de operaciones

sobre capas de diferentes formatos.

1.3 OBJETIVOS DEL PROYECTO

1.3.1 Objetivo General
Realizar el disefio de una interfaz y la implementacién de los moédulos

de visualizacion y consulta de informacion de mapas vectoriales y
raster de comun uso de la herramienta SIG GRASS, reemplazando su
linea de comandos por un menu interactivo para proporcionar un
ambiente agradable y amistoso a los usuarios de los Sistemas de

Informacién Geogréfica (SIG).
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1.3.2 Objetivos Especificos
» Disefiar una interfaz gréfica para el manejo del software

GRASS, desde donde el usuario pueda utilizar cada una de las
opciones del menu de forma sencilla y rapida, disminuyendo la
complejidad de uso que implica el manejo de consolas de

comandos.

» Crear un programa que permita acceso a la funcionalidad de
GRASS, pueda realizar visualizaciones planas de mapas raster y
vectoriales, realice consultas de informacién general, identifique
coordenadas y muestre caracteristicas de un punto sefialado en

el mapa.

» Estudiar y analizar la conexion a la base de datos POSTGRESQL
con la que cuenta la herramienta SIG GRASS, para proponer

una conexion que sea transparente al usuario.

1.4 JUSTIFICACION

El SIG GRASS, es una herramienta de dominio publico, capaz de
realizar operaciones con capas raster y vectoriales, procesamiento de
imagenes, visualizacion en 2D y 3D, produccion de cartografia, entre
otras; que permiten el desarrollo, andlisis y despliegue de
informaciéon espacial. Hoy en dia el software GRASS cuenta con dos
alternativas para su manejo: un entorno de comandos y un entorno
grafico hecho en el lenguaje tcl/tk, los cuales son dificiles de utilizar
para personas poco diestras en el manejo de consolas de comandos,
dado que se requiere el aprendizaje de gran cantidad de comandos

para la realizacion de las principales operaciones de visualizacion.

19



Dado lo anteriormente expuesto y reconociendo la importancia que
tiene el SIG GRASS en el manejo y administracion de informacion
espacial; se justifica la construccion de una interfaz grafica integrada
para administrar los proyectos Grass, basada en entornos de
ventanas y mejorando la usabilidad del la interfaz de comandos y de
menuds tcl/tk con la que actualmente se viene trabajando la
herramienta GRASS.

1.5 ALCANCE DEL PROYECTO DE GRADO

La nueva interfaz gréfica para GRASS, administra los proyectos
GRASS en un entorno que facilita:
» La gestion de mapset.
» La visualizacion de mapas (disponibles en listas organizadas por
formatos).
» La generacion y visualizacion de histogramas para mapas
raster.
» La identificacién de coordenadas.
» La gestion de monitores de visualizacion.
» Despliegue de areas progresivamente mas grandes o mas
pequefas (zoom).
> La consulta de informacién asociada a los mapas.
» La realizacion de operaciones aritméticas y légicas sobre mapas
raster.
» La importacion y exportacion de mapas en diferentes formatos
(ASCII, PNG, tif, arcview y otros).
» La gestion basica de las capas (borrar, copiar y renombrar).
» La consulta a bases de datos Postgresql, asociadas a proyectos
GRASS.

20



Este trabajo fue disefiado de tal manera que permita la ampliacion de
la interfaz mediante la implementacion de otras funcionalidades como
el moédulo de andlisis de imagenes de satélite, la generacion de
modelos digitales de elevaciones, produccion de cartografia, algebra
de mapas para el formato vectorial, visualizacion en 3D y mddulos de
interpolacion entre otros. Dichas funcionalidades no hacen parte de
este trabajo, pero estan incorporadas dentro de la herramienta SIG
GRASS.
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2. MARCO TEORICO

2.1 INTRODUCCION A LOS SIG

Los sistemas de informacion geografica (SIG) han existido desde
hace mucho tiempo debido a las necesidades que han venido
surgiendo en la sociedad, pero hasta hace muy poco se han podido
identificar como herramientas utiles. Si nos remontamos al Antiguo
Egipto, se disefiaron mapas que se usaban para alinderar los predios
adyacentes al Nilo, definiendo una distancia y un rumbo desde este
rio. Trabajos como ese y la evolucion de la cartografia contribuyeron
posteriormente a analisis mas profundos de la conceptualizacion del

entorno geogréfico.

Muchos de los algoritmos que actualmente permiten llevar el paisaje
al lenguaje computacional, provienen de una matematica que se
remonta hasta 1680 aproximadamente. Esta matematica exploraba
el denominado “Analisis Situs” donde se relacionaban espacialmente
las ciudades con cultivos en circulos concéntricos alrededor de estas,
y determinando a que distancia y que cultivar segun lo perecedero o

no de un producto.

Del “Andlisis situs” surgid la Topologia, ciencia matemaéatica que
permite estudiar las figuras y sus relaciones entre si. Del mismo
modo surgieron los cuatro principios de la naturaleza de los datos
geogréaficos: “Todo elemento tiene posicion absoluta, posicion

relativa, figura geométrica y atributos”.
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Hacia los afos 50 del siglo pasado aparecieron los primeros
programas de cartografia automatizada (CAD') y las primeras bases
de datos para manejar atributos en el computador. Hasta ese
entonces lo Unico que se hacia eran “Bonitos mapas” y nada mas.
Luego, a fines de los 60 surgieron sistemas que permitian integrar la

base de datos con las figuras pero sin ninguna relacion entre estas.

En la década de los setenta, con el desarrollo de tecnologia
informatica, aparecieron una serie de programas cuya finalidad era
gestionar datos espaciales georreferenciados. Hoy por hoy el
desarrollo de los SIG va paralelo al progreso del hardware y del
software informatico. Los avances en la tecnologia de los
ordenadores personales (PC) se han visto correspondidos con unos
Sistemas de Informacion Geografica mas potentes y faciles de

manejar.

2.1.1 Definicion
Un SIG se define como un conjunto de métodos, herramientas y

datos que estan disefiados para actuar coordinada y légicamente para
capturar, almacenar, analizar, transformar y presentar toda la
informacion geografica y de sus atributos con el fin de satisfacer
multiples propdésitos.

Los SIG son una nueva tecnologia que permite gestionar y analizar la
informacién espacial y que surgié como resultado de la necesidad de
disponer rapidamente de informacién para resolver problemas vy

contestar a preguntas de modo inmediato.

Disefio Asistido por computador
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2.1.2 Componentes y Funciones de SIG
Un SIG esta constituido por una serie de componentes basicos

fundamentales que permiten realizar las siguientes funciones:
» Equipos (hardware)
Permitir la entrada y salida de la informacion geogréafica en

diversos medios y formas.

» Programas (software)
Proveer base funcional que sea adaptable y expandidle de acuerdo

con los requerimientos propios de cada organizacion.

> Bases de datos
Contener la informacion que garantice el funcionamiento analitico

del SIG.
» Recursos (humanos)
Resolver los problemas de entrada de datos y conocer bases de

datos integradas y modelamientos necesarios para el analisis de la

informacion resultante.

2.1.3 Modelos y Estructuras de Datos
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Fig.1 Esquema de los modelos de datos?.

Partiendo de la definicion de modelo como representacion simplificada
de la realidad, que refleja lo fundamental de ésta, ignorando los
detalles; un modelo de datos se puede definir como el conjunto de
reglas utilizadas para representar la variedad del mundo real como un
conjunto finito de datos discretos y facilmente manipulables con un
ordenador. Pasar de la realidad a una representacion o modelo digital
supone un gran salto que se entiende mejor si consideramos la

existencia de varios niveles de abstraccion:

Realidad
(Ejemplo: Montafas, lagos, campos de cultivo, etc.). Este nivel es
propio de los gestores preocupados por problemas de gestion y

planificacion del espacio.

Modelo Conceptual
(Variables y objetos). Nivel de los cientificos (gedgrafos, geodlogos,
ecologos, etc.) que desarrollan, verifican o aplican teorias e hipoétesis

sobre variables y procesos que tienen lugar en el espacio.

2 Tomada de: http://recursos.gabrielortiz.com/
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La realidad, puede entenderse segun dos modelos mentales

(conceptuales) en principio contradictorios:

e Como un continuo definido por una serie de variables que
varian de forma mas o menos suave (por ejemplo topografia).

e Como Ila yuxtaposicion de objetos discretos y con
caracteristicas homogéneas que recubren el espacio de forma

completa (por ejemplo tipos de suelo).

» Variables Regionalizadas

Se puede estudiar la realidad como un conjunto de variables
(altitud, humedad del suelo, precipitacion, densidad de
vegetacion) que adquieren diferentes valores en diferentes puntos
del espacio, siendo estos valores mas parecidos cuanto mas cerca
se encuentren los puntos; a esta propiedad se denomina
autocorrelacion espacial. El ejemplo mas tipico de variable
regionalizada son los Modelos Digitales de Elevaciones (MDE). Se
trata de una superficie que representa la topografia del terreno, es

decir, las alturas en cada punto (celdilla) de un territorio.

» Objetos

Si consideramos la realidad como una yuxtaposicion de objetos,
cualquier entidad que aparezca en el espacio (casas, carreteras,
cordilleras, lagos, etc.) puede modelizarse a la escala adecuada
como un objeto geométrico. Pueden ser clasificados por su

dimensionalidad en tres tipos.
Objetos puntuales. Objetos geométricos de dimension 0O, su

localizacion espacial se representa por un par de coordenadas (X,
Y).
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Objetos lineales. Objetos geométricos de dimension 1, su
localizacidon espacial se representa como una sucesion de pares de
coordenadas llamados vértices, salvo el primero y el dltimo que se

denominan nodos.

Objetos poligonales. Objetos geométricos de dimensién 2. Se
representan como una linea cerrada (modelo Orientado a Objetos)
0 como una sucesion de lineas denominadas arcos (modelo Arco-
Nodo).

Modelo Légico
(Raster y vectorial). Preferido por los técnicos en SIG que utilizan las
herramientas del sistema para llevar a cabo en el ordenador, las

tareas requeridas por gestores o cientificos.

Fig.2 Representacion vectorial y raster de una situacion real. 3

® Tomada de: http://campus.fortunecity.com/defiant/114/gis.htm
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El modelo l6gico hace referencia a cOmo se muestrean y organizan
las variables y objetos para lograr una representacion lo mas

adecuada posible.

> EIl Modelo Raster

sLEEL
1 T

Fig.3 Representacién del modelo raster. *

El modelo raster considera la realidad como un continuo. La
representacion de este modelo se realiza dividiendo ese continuo en
una serie de celdas cuadradas ordenadas en una secuencia especifica.
Cada una de estas celdas recibe un uUnico valor que se considera
representativo para toda la superficie abarcada por la celda, por tanto
se considera que el modelo raster cubre la totalidad del espacio. Un
conjunto de celdas, junto con sus valores se denomina una capa

raster.

> EIl Modelo Vectorial

=9

Fig.4 Representacion del modelo vectorial.

En un modelo vectorial se considera que la realidad esta dividida en

una serie de objetos discretos (puntos, lineas y poligonos) a los que
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se puede asignar diversas propiedades cualitativas o cuantitativas.
Estos objetos se codifican por su posicion en el espacio (puntos y
lineas) o por la posicion de sus limites (poligonos). Este formato
resulta especialmente adecuado para la representacion de objetos

geomeétricos reales (carreteras, rios, etc...).

Modelo Digital
(Estructuras de datos y algoritmos). Preferido por informéticos, y
desarrolladores de SIG cuya misiéon es ampliar el repertorio de

herramientas para cumplir con el maximo numero de necesidades.

2.1.4 Sistemas de Proyeccion
El proceso de transformar coordenadas geograficas a coordenadas

planas para representarlo en dos dimensiones, se conoce cOmMo

proyeccion.

Basicamente, la proyeccién consiste en establecer una ecuacion que a
cada par de coordenadas geograficas le asigne un par de

coordenadas planas.

x = f (lat; long)
y = f (lat; long)

Una proyeccion implica siempre una distorsion en la superficie
representada; el objetivo de la cartografia es minimizar estas
distorsiones utilizando la técnica de proyeccion mas adecuada a cada

caso.

4 Tomada de: http://recursos.gabrielortiz.com/
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Dependiendo de cudl sea el punto que consideremos como centro del
mapa se distinguen proyecciones polares, cuyo centro es uno de
los polos; ecuatoriales cuyo centro es la interseccion entre la linea
del Ecuador y un meridiano; y oblicuas o inclinadas, cuyo centro es

cualquier otro punto.

Otra forma de clasificar las proyecciones es con referencia a la figura
geométrica que genera el plano bidimensional. Se habla entonces de
proyecciones cilindricas, coOnicas y azimutales o planas. En estos
casos las distorsiones son nulas en la linea donde la figura corta al
elipsoide® y aumentan con la distancia a ésta. Para minimizar el error

medio suelen utilizarse planos secantes en lugar de planos tangentes

Proyeccion Cilindrica

Fig.5 Proyeccion Cilindrica®

® En el &mbito de la geodesia, el elipsoide es la figura geométrica mundialmente aceptada sobre la cual se referencian
las coordenadas de cualquier punto en la Tierra

6 Tomado de http://www.fc.up.pt/lic_eg/cartografia.html
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Es una proyeccién geografica que usa un cilindro tangente a la esfera
terrestre, colocada de tal manera que el paralelo de contacto es el
ecuador. La malla de meridianos y paralelos se dibuja proyectandolos
sobre el cilindro suponiendo un foco de luz que se encuentra en el
centro del globo. El cilindro si es una figura geométrica que pueda

desarrollarse en un plano.

La proyeccion UTM es una de las proyecciones mas utilizadas donde
se proyecta el globo terrestre sobre un cilindro, pero presenta
grandes distorsiones en las zonas con latitud elevada, lo que impide
su utilizacion para apreciar las verdaderas proporciones de las

regiones polares.

Cilindry sobre el e

se proyecta

/ Plano del Leuador

Proyeccion U.T.M.

Fig.6 Cilindro generador de la proyeccién UTM’

La proyeccion UTM es un sistema de cuadricula rectangular que cubre
la Tierra desde la latitud 80 grados sur a la latitud 84 grados Norte.

Se inicia en el meridiano 180 dividiéndose hacia el este en 60 zonas

! Tomado de http://www.proteccioncivil.org/vademecum/vdm014.htm
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de 6 grados. Cada zona UTM esté& dividida en 20 bandas (desde la C

hasta la X).
> Las bandas C a M estan en el hemisferio sur

> Las bandas N a X estan en el hemisferio norte.

UTM Zone Numbers
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Fig.7 Zonas de la proyeccién UTM®

Proyeccion Conica

Fig.8 Proyeccién conica’®

8 Tomada de http://www.elgps.com/documentos/utm/coordenadas_utm.html
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La proyeccion se hace trasladando la informacién de la esfera a un
cono, tomando como punto focal uno de los polos. Hay una distorsiéon
asimétrica que también afecta a las zonas polares, pero ofrece mayor
precision en el hemisferio que corresponde al polo que se haya

tomado como foco.

Proyeccion Azimutal

Fig.9 Proyeccion azimutal'®

En este caso se proyecta una porcion de la Tierra sobre un disco
plano tangente al globo en un punto seleccionado, obteniéndose la
vision que se lograria ya sea desde el centro de la Tierra o desde un
punto del espacio exterior. Estas proyecciones ofrecen una mayor
distorsion cuanto mayor sea a su vez la distancia al punto tangencial

de la esfera y del plano.

o Tomado de http://www.fc.up.pt/lic_eg/cartografia.html
10 Tomado de http://www.fc.up.pt/lic_eg/cartografia.html
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2.1.5 Formato Raster. Algebra De Mapas

MAPA 1 ‘\‘
MAPA 2 /

Fig. 10 Esquema de Algebra de Mapas

MAPA

LSl oly RESULTADO

El algebra de mapas incluye un amplio conjunto de operadores
aritmeéticos y logicos que se realizan sobre una o varias capas raster
de entrada para producir una capa raster de salida. Por operador se
entiende un algoritmo que realiza una misma operacién en todas las
celdillas de una capa raster. Estos operadores se definen mediante
ecuaciones, por ejemplo el operador B = A*100 (ver figura 999)
genera una nueva capa (B) asignando a cada celdilla el valor de la
celdilla correspondiente multiplicado por 100. Se trata de operaciones
entre capas raster completas, cada una de ellas es una matriz de
nuameros y la operacion se realiza para todos los numeros de la

matriz, para todas las celdillas de la capa raster.
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GRASS 5.0kataly - Monitor: &1
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Fig. 11 Operador Local Aritmético

Pueden definirse infinitos operadores, aunque normalmente se

clasifican en:

> Operadores locales: generan una nueva capa a partir de una o
mas capas previamente existentes. Cada celdilla de la nueva
capa recibe un valor que es funcién de los valores de esa

misma celdilla en las demas capas.

> Operadores de vecindad: adjudican a cada celdilla un valor que
es funciéon de los valores de un conjunto de celdillas contiguas,
en una o varias capas. Los ejemplos mas habituales son el
filtrado de imagenes y el calculo de pendiente y orientacion a

partir de un Modelo Digital de Terreno.
> Operadores de area: Son aquellos que calculan algun

parametro (superficie, perimetro, indices de forma, distancias,

estadisticos) para una zona previamente conocida.
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> Operadores de area extendida: Son aquellos que afectan a
zonas relativamente extensas que cumplen determinado criterio

pero cuya localizacidon precisa no se conoce previamente.

El software GRASS dispone de un mddulo que es practicamente un
lenguaje de programacién que permite realizar operaciones locales,

de vecindad, de vecindad extendida o de area.

2.1.6 Tipos de Programas SIG

> SEGUN EL TIPO DE DATOS:

e SIG raster: Incluyen principalmente herramientas para el
manejo de variables espaciales. En este grupo se
encuentran las siguientes herramientas: IDRISI, GRASS,
ERMapper, SPRINF, PCRaster

e SIG vectorial: Manejo de objetos. Herramientas

disponibles: Arcinfo, ArcView, Maplnfo, Geomedia.

> SEGUN LA FORMA DE ORGANIZAR EL TRABAJO:

¢ SIG basados en menus: Orientados normalmente a la
gestion, tanto en empresa como en administracion. En este
grupo encontramos a: ArcView, IDRISI para Windows,
MaplInfo, Geomedia, SPRING.

e SIG basados en comandos: Orientados a la investigacion.

La ventaja de los programas basados en comandos es la

capacidad de programar y ejecutar scripts complejos. Se
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encuentra herramientas como: GRASS, Arcinfo, IDRISI para
MSDOS, PCRASTER).

> SEGUN LA FILOSOFIA:
e SIG comerciales: Arcinfo, Geomedia, ArcVlew, Maplinfo,

mallworld.

e SIG gratuitos o semigratuitos: SPRING, PCRaster,
IDRISI.

e SIG abiertos: GRASS. Un sistema abierto son aquellos de
los que se conoce el cédigo fuente y por tanto cémo se

almacenan los datos.

2.2 SIG GRASS

El SIG GRASS es una herramienta bastante extensa y de gran
potencialidad para aquellas personas interesadas en lograr hacer
buenos analisis con informacion espacial. A continuacion se
presentara una pequefia muestra de las muchas cosas que se pueden
realizar en este paquete y entender la razén por la cual vale la pena

desarrollar una interfaz Grafica para éste SIG.

2.2.1 Historia
GRASS es un SIG de proposito general que trabaja en ambiente UNIX

a través de un intérprete de comando y entorno grafico. Su desarrollo
se inici6 en 1982 a cargo del “U.S. Army Construction Engineering
Research Laboratory” USARCEL para cumplir con tareas de
administracion en instalaciones militares. Con el tiempo se convirtio

en una plataforma de andlisis para diferentes agencias estatales,
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universidades, centros de investigacion y compafias privadas en todo

el mundo.

Este sistema ha pretendido ser lo mas portatil como sea posible, la
portabilidad es la principal preocupacion, clasificandose seguramente

por encima de la velocidad y amigabilidad del usuario.

2.2.2 Caracteristicas de GRASS
e Orientado a UNIX, en la actualidad soporta ya practicamente todas

las plataformas y sistemas operativos.
e El cddigo fuente esta escrito en lenguaje de programacion C.
e Empleado para gestionar datos, procesar imagenes, producir

graficos, modelacién espacial y visualizar distintos tipos de datos.

2.2.3 Instalacion de los Binarios de GRASS
En la pagina principal de GRASS se encuentran diferentes versiones

en formato binario y en el codigo fuente. En la actualidad ya se
encuentra disponible la version GRASS 6.0.0, la cual es estable; sin
embargo se recomienda iniciar con las versiones 5.x.x, que son las

mas utilizadas y probadas por los usuarios del SIG GRASS.

Si se desean hacer pruebas con la herramienta, se recomienda
instalar los binarios de la siguiente manera:

Debe contar con los siguientes archivos:

e grass5.x.x_i686-pc-linux-gnu_bin.tar.gz

e grass5_i686-pc-linux-gnu_install.sh

e spearfish_grass50data.tar.gz (o cualquiera base de datos que se

encuentre en la pagina principal de GRASS).
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Después de tener almacenados los dos primeros archivos en un
mismo directorio nos ubicamos en éste y tecleamos en linea de

comandos lo siguiente:

sh grass5_i686-pc-linux-gnu_install.sh grass5.x.x_i686-pc-linux-

gnu_bin.tar.gz

y por defecto los binarios quedan instalados en la siguiente direccion:

/usr/local/grass5
En otro directorio almacenamos el archivo que contiene la base de
datos spearfish:
spearfish_grass50data.tar.gz
luego se descomprime:

gunzip spearfish_grass50data.tar.gz

Luego se desempaqueta:

tar -xvf spearfish_grass5data.tar

Ahora en una terminal de Linux se ejecuta el siguiente comando:

grassb
y sale una pantalla donde pide que se ingresen el database, el
mapset, la location, datos que se pueden llenar de la siguiente

manera:

Location: spearfish (debido a que es la base de datos que se

recomendd bajar de la Pagina principal de grass, la cual posee varios
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mapas en formato raster, vectorial y sites que le ayudaran a realizar

varias pruebas).

Mapset: Nombre_de Usuario (para empezar se puede colocar el
nombre con el que se encuentra en la sesioén de Linux, pero cuando
se tenga mas experiencia con grass se dara cuenta que el mapset

puede ser cualquier nombre que quiera).

Database: /root/el_path_donde_ubicé_spearfish

(0]

/home/nombre_de usuario/el__ path_donde_ubic6_spearfish

Y finalmente con <<esc>> + <<enter>> se entra a trabajar con la
herramienta GRASS, tanto en modo texto como en su interfaz Grafica

hecha en tcltk.

2.2.4 Estructura de Informacién en GRASS
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IGISBASE

ILOCATIONT  pocATIONZ  iLocaTions  [LOCATIOM

IPERMANENT IMAPSET1 IMAPSET2 IMAPSET3

fcell /ecelthd  seats  seolr reell misc doell ig3deell

fdig  idig att rdig cats  sdig plus idig ascil

-

/site_lists

Fig.12 Estructura de directorios de una base

de datos en Grass

Un proyecto GRASS cuenta con tres directorios principales que son:
GISDBASE, LOCATION y MAPSET.

> Gisdbase

Es el directorio que almacena todas las bases de datos de GRASS.

Es el nivel mas alto de la estructura jerarquica de directorios.
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GISBASE

Location 1 Location .2 Location.3 ..

Fig.13 Estructura del directorio GISDBASE

» Location
Son subdirectorios bajo el GISDBASE. Los usuarios seleccionan
una localizacion al entrar GRASS. No es posible acceder

simultaneamente a multiples localizaciones.

LOCATION

MAPSET1 MAPSET.Z MAFSET. S PERMAMNEMT

Fig.14 Estructura del directorio LOCATION

» Mapset

Los Subdirectorios bajo cualquier localizacion son conocidos como
mapsets. Los usuarios seleccionan un mapset al entrar a GRASS.
Cada usuario debe tener su entorno propio de trabajo, su mapset
al que los demas usuarios pueden entrar pero no manipular. Existe
un mapset especial llamado PERMANENT que contiene todos

aquellos mapas que se consideran acabados.
De los mapsets se despliegan una serie de subdirectorios los cuales

se dividen de acuerdo al tipo de formato (raster, vectorial, sites). A

continuacion se describiran algunos de estos directorios:
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MAPSET

ICell /Cats /Cellhd /dig /site_list WIND

Fig.15 Estructura del directorio MAPSET

Las capas en este SIG no cuentan con una extensién Unica que las
caracterice, pero de acuerdo con el tipo de formato (Raster, Vector y
Sites) la informacion es almacena en directorios especificos. Como se
puede observar, la estructura de directorios de una base de datos en
Grass es grande, soOlo se presentaran los directorios necesarios para
entender como es el almacenamiento de las diferentes formatos en el

software.

Modelo Raster

/cell
En este directorio se encuentran archivos que poseen los numeros

que contienen las diferentes celdillas de una capa.

/cellhd

Los archivos almacenados en este directorio contienen la informacion
necesaria para leer y ubicar espacialmente los datos contenidos en
los archivos almacenados en el directorio /Cell. Este archivo contiene
datos como la proyeccion, zona, norte, sur, este, oeste, columnas,

filas, etc...
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/cats
En este directorio se almacenan los archivos que contienen
informacion acerca de lo que significan cada uno de los numeros

contenidos en los archivos que se encuentran en el directorio /Cell.

Modelo Vectorial

/dig
En este directorio se almacenan los archivos que contienen las

coordenadas que definen objetos puntuales, lineales, o poligonales.

/dig_att
Bajo este directorio se almacenan archivos que contienen los
identificadores de los objetos definidos en los archivos ubicados en el

directorio /dig.

/dig_cats
En este directorio se almacenan los archivos que contienen
informacién acerca de lo que significan cada uno de los niumeros de

las categorias asociado a cada capa vectorial.

Formato Sites

/site_list

Contiene archivos con informacion sobre las coordenadas y los
nombres de los sitios a ubicar en las diferentes capas sites.

Archivo Wind

Este es uno de los archivos que se encuentra directamente en la

carpeta del mapset.
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WIND es el archivo que contiene la region actual de trabajo. Este
archivo es creado cuando el mapset se crea, y contiene los limites

norte, sur, oeste y este de la region.

2.2.5 Descripcion de Algunos Modulos del SIG GRASS

Revisaremos los siguientes moédulos, por ser los mas utilizados:
-Modulo de salida Grafica 6 Visualizacion.

-Modulo de gestion de archivos.

-Modulo Raster.

-Modulo Vectorial.

-Mddulo Sites.

-Modulo de importacion.

-Mddulo de exportacion.

» Modulo de Visualizacion
Todos los comandos relacionados con la visualizacion tienen la
siguiente sintaxis:
d.nombre_del comando

Este moddulo cuenta con las siguientes funciones: desplegar capas
raster, vectorial y sites, representar los mapas en 3D, mostrar
coordenadas de un punto en un mapa, mostrar los valores de las
capas donde se situa un punto seleccionado en un mapa, permitir ver
detalles de una zona del mapa, desplegar la leyenda de los mapas en
el monitor, mostrar el histograma de un mapa raster en el monitor,

borrar el contenido de un monitor seleccionado.

» Modulo de Gestion de Archivos
Los comandos de este mdodulo cuentan con la siguiente sintaxis para

sSu ejecucion:
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g.nombre_del_comando
Permite listar, borrar, renombrar, copiar mapas que se encuentran en

un mapset, modificar la region de trabajo.

» Modulo Raster
En este modulo todos los comandos relacionados con raster, tienen la
siguiente sintaxis:
r.nombre del comando

Algunas operaciones que se pueden hacer en este moédulo son:
desplegar informacién basica de las capas, permitir reclasificar los
valores de un mapa, asignar a cada celda un valor que es funciéon de
los valores de las celdas circundantes, permite crear operadores de
vecindad, genera mapas de pendientes y orientaciones a partir de un

modelo digital de elevaciones, etc.

» Modulos Vectorial y Sites
En estos moédulos se maneja la siguiente sintaxis respectivamente.
v.nombre_del comando
s.nombre_del_comando
Una de las funciones de estos moddulos es desplegar informacion
sobre sus capas. El formato sites permite ver puntos y localizaciones,

por ejemplo puntos tomados con un GPS.

» Modulo de Importacion
Este moédulo maneja la siguiente sintaxis:
Formato_de_ datos.in.Formato_del mapa
Formato de datos: raster, vectorial y sites.
El mdodulo permite importar mapas en formato binario, ASCII, TIFF,
ERDAS, GIF, ARCVIEW, ARC INFO. Ej.

r.in.ascii
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» Modulo De Exportacion

Este mddulo maneja la siguiente sintaxis:

Formato_de_datos.out.Formato_del mapa

Formato de datos: raster, vectorial y sites.
Permite exportar mapas raster y vectorial a los siguientes formatos
ASCII, TIFF, ERDAS, GIF, ARCVIEW, ARC INFO. Ej.:

r.out.ascii

2.3 USABILIDAD DEL SOFTWARE

Usabilidad'* se define generalmente como facilidad de uso, ya sea de
una pagina web, una aplicaciéon informética o cualquier otro sistema
que interactie con un usuario. Un objeto usable es un objeto facil de
usar, facil de aprender, y que permite realizar una tarea de forma

eficiente y satisfactoria.
Definiciones formales:

La Organizacion Internacional para la Estandarizaciéon (1SO) dispone

de dos definiciones de usabilidad:

ISO/IEC 9126:

"La usabilidad se refiere a la capacidad de un software de ser
comprendido, aprendido, usado y ser atractivo para el usuario, en

condiciones especificas de uso"
Esta definiciobn hace énfasis en los atributos internos y externos del

producto, los cuales contribuyen a su usabilidad, funcionalidad y

eficiencia. La usabilidad depende no sélo del producto sino también
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del usuario. Por ello un producto no es en ningdn caso
intrinsecamente usable, s6lo tendrd la capacidad de ser usado en un
contexto particular y por usuarios particulares. La usabilidad no
puede ser valorada estudiando un producto de manera aislada

(Bevan, 1994).

ISO/IEC 9241:

"Usabilidad es la efectividad, eficiencia y satisfaccion con la que un
producto permite alcanzar objetivos especificos a usuarios especificos

en un contexto de uso especifico"

Es una definicion centrada en el concepto de calidad en el uso, es
decir, se refiere a coOmo el usuario realiza tareas especificas en

escenarios especificos con efectividad.

A partir de la conceptualizacién llevada a cabo por I1SO, se puede

obtener los principios béasicos la usabilidad:

» Facilidad de Aprendizaje: se refiere a la facilidad con la que
nuevos usuarios pueden tener una interaccion efectiva. Esta
relacionada con la sintetizacion, familiaridad, la generalizacion

de los conocimientos previos y la consistencia.

» Flexibilidad: hace referencia a la variedad de posibilidades con
las que el wusuario y el sistema pueden intercambiar
informacién. También abarca la posibilidad de dialogo, la
multiplicidad de vias para realizar la tarea, similitud con tareas

anteriores y la optimizacion entre el usuario y el sistema.

' En informatica, la usabilidad trata la facilidad de uso de los programas y, en general, las
técnicas que facilitan la interaccion entre personas y computadoras.
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» Robustez: es el nivel de apoyo al usuario que facilita el
cumplimiento de sus objetivos. Estd relacionada con la
capacidad de observacion del usuario, de recuperacion de

informacioén y de ajuste de la tarea al usuario.

La usabilidad es una caracteristica del software bastante compleja y
que abarca un amplio espectro de aspectos. Por lo tanto, para que un
sistema software sea usable es necesario ocuparse de este atributo
de calidad durante practicamente todo el proceso de construccion de

dicho sistema, desde la definicidon de requisitos hasta las pruebas.

usabilidad =

aumento _de _ingresos + reduccion _de _costes = Grandes _beneficios _ para_la_empresa

La usabilidad deberia preocupar a todo responsable de un software
porque:

« Los competidores se encuentran en todos los campos.

e Los usuarios valoran en gran medida su tiempo, y agradecen el

poder lograr sus objetivos de forma facil y rapida

« Una interfaz intuitiva y réapida disminuye el tiempo de
aprendizaje, reduce los costes de formacion, disminuye el

estrés y aumenta la productividad de sus usuarios

« En definitiva: un software usable equivale a usuarios

satisfechos.

Usabilidad del SIG GRASS
Grass es un sig con enorme potencial, pero con muy poca usabilidad;
es decir que para lograr utilizar todo su potencial es necesario tener

un conocimiento previo bastante amplio de su estructura, de sus
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comandos y de cada una de las variables que necesita para sus
operaciones, por esto se necesitaba una nueva interfaz que
suministre un grado de usabilidad mas elevado comparado con el que

brinda la interfaz desarrollada en tcltk.
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3. METODOLOGIA

El presente proyecto tuvo como fin rescatar la usabilidad del software
GRASS por medio de una nueva interfaz grafica integrada, que
contiene las principales funciones en cuanto a la visualizacion de

mapas. El proyecto fue realizado en las siguientes etapas:

3.1 PRIMERA ETAPA
Formulacion de objetivos y alcance del proyecto.

Después de conocer la complejidad en el manejo del software GRASS
por medio de su consola de comandos, se consideré primordial
identificar las necesidades de GRASS para rescatar su usabilidad,
definiendo como funcionalidades principales del proyecto Ilas
visualizaciones planas de capas a través de interfaces graficas estilo

Windows.

3.2 SEGUNDA ETAPA
Estudiar la herramienta GRASS.

Una vez instalados los fuentes de la herramienta GRASS, se dio inicio
a la realizacion de practicas necesarias para conocer a fondo las
principales funciones de la herramienta, para esto fue necesario la
consulta de tutoriales, de la ayuda incorporada en el software y

algunas paginas Web.

3.3 TERCERA ETAPA
Seleccion de la metodologia y herramientas para el desarrollo de la

interfaz Grafica.
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Para el desarrollo del software se escogido el Proceso Unificado de
Desarrollo de Software debido a que cuenta con las metodologias
iterativas e incrementales que van a permitir desarrollar el proyecto
en pequeias fases, logrando en cada una de las iteraciones entregar
un producto usable. Otra de las razones para su eleccion es el hecho
de ser disefiada segun el paradigma orientado a objetos, lo cual hace
que el software sea facilmente ampliado adaptandose asi a futuros

trabajos de implementacién sobre la interfaz desarrollada.

Fases
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Fig.16 Diagrama de Proceso de Desarrollo Unificado™?

En cuanto a la herramienta de descripcion se escogio el Lenguaje de
Modelado Unificado (UML), debido a que es la herramienta
recomendada por el proceso unificado de desarrollo de software y por

ser actualmente la mas conocida por los desarrolladores.

12 E] Proceso Unificado de Desarrollo de Software, BOOCH Grady, RUMBAUGH James, JACOBSON Ivar.
Addison-Wesley. Pearson Educacién S.A. Madrid 2000.
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La plataforma sobre la cual se desarrollé6 la herramienta fue el
sistema operativo RedHat Linux versiéon 8.0, por su facil instalacion y
manejo, ademas por ser una derivacion de la plataforma bajo la cual

fue disenado el software GRASS.

La version de GRASS escogida para desarrollar la interfaz es la
version 5.0.2 por ser una de las versiones mas estables al momento

de iniciar el proyecto.

Kylix fue la herramienta de desarrollo de software escogida para
realizar la interfaz, debido a que soporta todos los conceptos del
paradigma orientado a objetos y estad disefiada para trabajar bajo
Linux. La herramienta Kylix esta disponible en tres versiones: Server
Developer, para programacion en Apache Web; Desktop Developer,
para desarrolladores de aplicaciones; y Open Edition, para crear
programas con codigo abierto. Esta ultima version fue la utilizada en
el proyecto, se puede bajar gratuitamente desde la Pagina de Borland
y las aplicaciones generadas con esta version deberan distribuirse de

acuerdo con la licencia GNU/GPL.

Postgresqgl Version 7.4 es gestor de bases de datos que se utilizé para
realizar una conexion a una base de datos desde LA INTERFAZ
GRAFICA GRASS, debido a que el software Grass cuenta con un

maodulo especial para la conexion a Postgresql.

3.4 CUARTA ETAPA
Utilizacion del proceso unificado para la realizacion de la interfaz

Grafica.
El proceso Unificado de desarrollo de Software divide el proceso de

desarrollo en las cuatro fases: inicio, elaboracion, construccion vy
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transicion, donde cada una se divide a su vez en iteraciones que
siguen la estructura de un pequerio ciclo de vida en cascada, pasando
a través de los cinco flujos de trabajo fundamentales: requisitos,
analisis, disefio, implementacion y prueba. En términos generales se

describen las fases e iteraciones como sigue:

3.4.1 Fase 1: Inicio
Identificacion de requerimientos basicos.

En esta fase del desarrollo fue necesario realizar los requerimientos
criticos de la interfaz en cuanto a la comunicacion con Grass y a la
visualizacion de mapas, para de esta manera minimizar los riesgos

del proyecto, fue asi como se desarrollaron las dos iteraciones:

Primera Iteracion
Objetivo: Obtener una forma de conexién entre Kylix y Grass.

Producto: El objeto TGrass.

Segunda lteracion
Objetivo: Visualizar mapas raster.
Producto: Despliegue de un mapa raster por medio de un monitor

de Grass activado a través de un mend.

3.4.2 Fase 2: Elaboracion
Implementacion de requisitos con énfasis en el disefio e

implementacion de requisitos basicos.

Esta fase del desarrollo esta enfocada a dejar implementadas las
principales funciones que debe desempefar la interfaz disefada,
dejando una buena arquitectura del sistema que permita la
ampliacion sin necesidad de hacer cambios bruscos en el disefo

establecido.
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En esta fase se realizaron cuatro iteraciones:

Primera Iteracion

Objetivo: Disefar una interfaz grafica integrada que contenga un
inspector de capas, un selector de monitores, un menu principal, una
barra de herramientas, una barra de estado y un visualizador de
informacion.

Producto: Una ventana estilo aplicaciones de Windows, con las

componentes planteadas en el objetivo de esta iteracion.

Segunda lteracion

Objetivo: Visualizar mapas raster, vectorial y sites desde la interfaz
grafica disefiada.

Producto: Se construyé un inspector de capas para manejar la
visualizacion de los tres formatos de capas, donde se observa la lista
de capas segun el formato y se tiene la posibilidad de escoger
opciones para la visualizacién de las mismas, como por ejemplo, para
el formato vectorial se cuenta con la opcidon de seleccionar un color
para la capa, y para el formato sites se puede seleccionar un color,

un tamafo y una forma para su visualizacion.

Tercera lteracion

Objetivo: Visualizar informacion de mapas de los tres tipos de
formato.

Producto: Un mecanismo de envié de informacion del Software
Grass a un archivo oculto para ser desplegado en el visor de texto de

la nueva interfaz grafica para Grass.

Cuarta lteracion

Objetivo: Importar y exportar mapas.
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Producto: Mecanismo de exportacion a los formatos ASCII, Erdas,
ArcView, tiff y png para los capas raster, a los formatos ASCII,
AUTOCAD, ArcView para los capas vectoriales y al formato ASCII para

los capas sites; e importacion desde los mismos formatos.

3.4.3 Fase 3: Construccion
Codificacion y refinamiento.

Esta fase de construccion esta encaminada a implementar aquellos
requisitos funcionales restantes que haran mas completo el software.

Esta fase se realiz6 en siete iteraciones:

Primera Iteracion

Objetivo: Implementar las funciones de borrar, copiar, renombrar e
identificar coordenadas para los diferentes formatos.

Producto: Un menu desplegable en cada mapa seleccionado en el
inspector de capas, cuyas funcionalidades también pueden ser
accedidas por medio del menu principal en los médulos de los

respectivos formatos de capas.

Segunda lteracion

Objetivo: Implementar la funcionalidad de creacién y apertura de un
proyecto en la interfaz gréfica.

Producto: Sistema para lanzar el proceso de creacién de proyectos
(locaciones) en GRASS en coordinacion con la interfaz Grafica y el
despliegue de un cuadro de dialogo para seleccionar un proyecto ya

existente.

Tercera lteracion

Objetivo: Implementar la creacion y apertura de un mapset.
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Producto: Mecanismo para lanzar el proceso de creacién y apertura

de un mapset en la interfaz Gréfica.

Cuarta iteracion

Objetivo: Implementar la funcionalidad de operacibn con mapas
raster.

Producto: Procedimiento y componentes gréaficos para la seleccion
de mapas y la realizacibn de operaciones, en esta iteracion se
desarroll6 el modulo Operaciones y el item Aplicar Funciéon que

corresponde al médulo Raster.

Quinta lteracion

Objetivo: Escoger los iconos y disefiar el logo que van a ser
utilizados en la interfaz Gréfica.

Producto: Una barra de herramientas con iconos de acceso directo a
las principales funciones de la interfaz y el logo de la interfaz que es

utilizado en las diferentes ventanas que contiene la interfaz.

Sexta Iteracion

Objetivo: Disefiar e implementar el inspector de monitores.
Producto: Inspector de monitores que contiene un historial de las
capas visualizadas en el monitor y que ademas permite organizar las
capas como crea conveniente el usuario, con la opciéon de volver a

visualizarlas desde éste componente.

Séptima Iteracion
Objetivo: Realizar la conexion de la interfaz grafica de Grass con una
base de datos utilizando Postgresql.

Producto: Moédulo de Conexion.
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3.4.4 Fase 4: Transicion
Enfasis en la codificacion y pruebas.

En esta fase se trata de colocar el software a prueba para corregir
errores no detectados y para implementar funciones adicionales al
software para que sea mas competitivo.

Se desarrollaron tres iteraciones:

Primera Iteracion
Objetivo: Implementar el moédulo de ayuda para la herramienta.

Producto: Mdédulo de ayuda.

Segunda lteracion
Objetivo: Realizar pruebas a la interfaz.
Producto: Pruebas realizadas a la interfaz gréafica con la base de

datos spearfish, la cual se encuentra en la pagina principal de GRASS.

Tercera Iteracion
Objetivo: Realizar el instalador de la herramienta.

Producto: Instalador de la Interfaz Grafica Grass.

3.5 QUINTA ETAPA
Elaboraciéon del documento.

Se escribieron los siguientes capitulos y anexos:
Capitulo uno: Descripcion del problema.
Este capitulo contiene los antecedentes al problema, los objetivos del

proyecto, la justificacion y alcance del proyecto.

Capitulo dos: Marco tedrico.
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Presenta un breve resumen de los principales temas utilizados para la
realizacion del proyecto tales como: Sistemas de Informacion

Geografica y el software Grass.

Capitulo tres: Metodologia.
El capitulo ilustra la forma como se planed desarrollar y probar el

proyecto.

Capitulo cuatro: Disefio.
Se describe el disefio del software, el disefio de la herramienta junto
con los diagramas UML necesarios y las imagenes de la interfaz

grafica desarrollada.

Capitulo Quinto: Pruebas
Se describen las pruebas realizadas con a la interfaz, para garantizar

el correcto comportamiento de sus funcionalidades.

Anexo A: Manual de Usuario.
Este anexo esta disefiado para proporcionarle una guia al usuario de
la interfaz gréfica para Grass, de tal forma que sea un soporte al

software desarrollado.

Anexo B: Herramientas GNU

Debido a que todas las herramientas utilizadas para el desarrollo del
software son herramientas libres, fue necesario este anexo para
exponer los términos y condiciones de la licencia publica General GPL,
bajo la cual se rigen todas las herramientas de desarrollo utilizadas
en la interfaz (Linux, Open Edition kylix, Grass). Se presentan los
siguientes numerales: surgimiento del proyecto GNU, definicion del
software libre, filosofia del software libre y licencia publica general
GPL.
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3.6 SEXTA ETAPA
Elaboracién de conclusiones y trabajos futuros.

En esta etapa se elabora el quinto capitulo del documento que
contiene las conclusiones del proyecto realizado y se plantean una

serie de proyectos a realizar en un futuro.
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4. DESARROLLO DE LA INTERFAZ

Una solucion al problema de usuabilidad de la herramienta Grass se
fundamenta en el andlisis, disefio y construccion de una interfaz
Grafica para Grass que contenga un entorno similar a los que poseen

los software SIG comerciales.

En el presente capitulo se resumen los principales aspectos de los
documentos relacionados con el analisis, disefio y codificacion

obtenidos durante el desarrollo de la interfaz.

4.1 ANALISIS

Grass crea y administra una estructura de directorios predefinida. Los
datos de los usuarios se encuentran en un directorio, donde se
encuentran los subdirectorios llamados “location” que son creados
cuando el usuario ingresa a GRASS. Cada uno de estos directorios
almacena datos para diferentes regiones geograficas, definidas bajo
los limites de un sistema coordenado. Bajo cada subdirectorio
“location” se encuentran otros subdirectorios llamados “mapset”,
donde cada “mapset” contiene una serie de capas que contienen la
informacién geografica de un lugar determinado.

Los modelos logicos para la representacion de mapas que utiliza
Grass son: el raster, vectorial y sites. Ademas exporta e importa

capas a un gran numero de formatos.
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Para superar el problema de usabilidad del software se pens6 en una
interfaz Gréafica que gestione los mapas almacenadas en Grass desde
su interfaz y que maneje las principales funciones de visualizacion del
software por medio de menus e iconos caracteristicos de los entornos

de ventanas manejados por los sistemas operativos como Linux.

4.1.1 Diagrama de Clases

Capas Mapse: Hroyecto
Mamhbre * 1 Hambre * 1
Formato A Ruta » EE'{SWE
ot . el
Alegonas egion Sisterma de Coordenadas
Des:ripcion
Gestor Comandos Grass Interfaz Grafica r

Gestor de Proyectos

Mend Principal
comandos Barra de herramientas

Formato
Lista de capas

Fig.17 Diagrama de Clases en la etapa de analisis

4.1.2 Diagrama de Secuencias
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Fig.18 Diagrama de Secuencias en la etapa de analisis

4.2 DISENO

4.2.1 Casos de Uso: Abrir y Crear Proyectos

Abrt Mapset
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e ELEa=E
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~ Lrear Proyecto
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Fig.19 Caso de Uso: Abrir y crear proyecto

El usuario utiliza las funcionalidades de “Abrir Proyecto” o “Crear

Proyecto” para trabajar sobre un proyecto Grass, pero a su vez debe
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trabajar bajo un mapset, que es el elemento que contiene las capas
con las cuales se trabajara en la interfaz; de igual manera cuenta con

la posibilidad de crear un mapset **

o abrir uno ya existente. Si el
usuario escoge Abrir proyecto cuenta con la posibilidad de abrir un

mapset o crear un mapset.

4.2.2 Caso de Uso: Funciones de la Interfaz
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Fig.20 Caso de Uso: Funciones de la interfaz

13 : ; “ - : !
Los mapset son subdirectorios de la “location” los cuales almacenan un conjunto de capas que contienen
informacién geografica de una determinada region.
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Las acciones dentro de la herramienta que involucren a una capa
requieren que el usuario antes de solicitar la funcién, escoja dicha

capa.

4.2.3 Caso de Uso: Importar Capas

Impottar Capas Ezcoger Archiva

A

Usuario
Fig.21 Caso de uso: Importar Capas

En esta funcién se importa un archivo de cualquier ubicacién en home

del usuario de Linux y éste quedara almacenado en el actual mapset,

de acuerdo al formato seleccionado.
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4.2.4 Diagrama de Clases
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Fig.22 Diagrama de Clases en la etapa de disefio
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4.2.5 Diagrama de secuencias: Modelo General de ejecucion de
Comandos
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Fig.23 Diagrama de secuencias para el

Modelo General de ejecucion de comandos

Para ejecutar una funcion de Grass desde la interfaz Grafica, el
sistema de comunicacion es el siguiente: El usuario selecciona una
funcion de la interfaz Gréfica, la interfaz contiene el comando segun
la funcion y se lo envia a un objeto de tipo TGrass, el cual es el
encargado de la comunicacién con Grass, donde Grass se encarga de

ejecutar el comando y enviar los resultados a la interfaz Grafica.

67



4.2.6 Diagrama de Actividades
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Fig.24 Diagrama de Actividades
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4.2.7 Diagrama de Estados
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Fig.25 Diagrama de estados
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4.2.8 Diagrama de Paquetes
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Fig.26 Diagrama de paquetes en la etapa de disefio

Este diagrama de paquetes tiene como fin exponer los mdodulos con

los cuales debe contar la interfaz:

» Modulo Proyecto
Para la apertura de proyectos la interfaz debe verificar que el
proyecto a abrir sea una carpeta que contenga otras subcarpetas y
que alguna de estas carpetas contenga un archivo llamado WIND, el
cual es el archivo que identifica a un proyecto GRASS.
Para la creacion de proyectos se debe permitir al usuario almacenar

el proyecto en cualquier carpeta que se encuentre en el home del
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usuario dentro de Linux, solicitarle al usuario el nombre del proyecto
y una pequefia descripcion de éste. Estos datos son enviados a la
shell de Linux y el software Grass por medio de las shell, solicitara los
datos propios de un proyecto Grass. Ademas este nuevo proyecto
debe contener un archivo propio de la interfaz que contenga los datos
mas relevantes del proyecto, como serian el nombre, la ruta y la
descripcion del proyecto. Este mismo archivo seria necesario para
abrir cualquier proyecto en la interfaz. Para la implementacién de

este modulo se deben utilizar comandos propios de Linux.

» Modulo Mapset
Esta funcion sera la que permitird trabajar en un proyecto Grass,
debido a que es el mapset, la carpeta que contiene las capas del
proyecto. Después de abrir un proyecto el software debe permitir
abrir o crear un mapset. Para la apertura del mapset, se debe
mostrar al usuario la lista de subcarpetas contenidas en el proyecto

que contienen el archivo WIND.

Para la creacion de un mapset se debe solicitar el nombre del nuevo
mapset, crear una carpeta dentro del actual proyecto y luego copiar
el archivo WIND del mapset PERMANENT al nuevo mapset. También
se debe permitir eliminar un mapset del actual proyecto y cambiar de

mapset sin necesidad de salir de proyecto.

» Maodulos Raster, Vector y Sites.
Para realizar la extraccidon de capas a un componente de la interfaz,
se deberd copiar las capas raster de la carpeta /Cell, para las capas
vectoriales de la carpeta /dig y para las capas sites de la carpeta

/site_lists, localizadas todas en el mapset actual.
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Visualizacion de Monitores

La visualizacion de capas es desplegada por medio de los monitores
X0, x1, x2, x3, x4, x5, x6, propios del software Grass. Para abrir los
monitores se envia a Grass, el siguiente comando:

d.mon Start=x0

Visualizacion de Capas
Una vez abierto el monitor se envia el comando para la visualizacion
de la capa seleccionada:
d.rast map=nombre__ capa_raster
d.vect map=nombre_capa_vectorial color=nombre_color
d.sites sitefile=nombre_capa_sites color=nombre_color

Size=tamafo forma=forma

Para la visualizacion de capas vectoriales se puede enviar un
parametro para que la capa quede visualizada del color que el usuario

quiera.

Para la visualizacion de capas sites se pueden enviar los parametros

de color, forma y tamafio.

Visualizacion de Informacion General

Esta funcion debe facilitar la observacion de informacién general de
cualquiera de las capas presentes en el mapset. Esta informaciéon
sera enviada a un archivo oculto llamado .inf ubicado en el home del
usuario, el cual serd visualizado en un componente de la interfaz. Los
comandos utilizados para visualizar informacioén general son:

r.info map=capa__ raster
v.info input=capa__ vectorial

s.info sites=capa__ sites
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Identificacion de Coordenadas
Esta funciéon actiua de la misma manera que en la visualizacion de
informacion general, la coordenada sera enviada al archivo oculto .inf
y luego este sera visualizado en el componente de la interfaz. El
comando utilizado es:

d.what.rast -1 map=nombre_mapa_raster

d.what.vect -1 map=nombre_mapa_vector

d.what.sites -1 sites=nombre_mapa_sites

Zoom
La interfaz debe permitir hacer zoom in 0 zoom out a una capa; en
Grass luego de realizar un zoom la regién queda modificada y todos
los mapas posteriormente visualizados se muestran igual con ese
zoom; para evitar esto la interfaz aplicara el zoom e inmediatamente
aplica el comando para volver a la region inicial. El zoom se logra por
medio del comando de Grass:

d.pan rast=capa zoom=valor

d.pan vector=capa zoom=valor

d.pan site=capa zoom=valor
donde el valor esta entre 0.001-1000.
Para realizar zoom in los valores deben ser mayores que uno

Para realizar zoom out los valores deben ser menores que uno

Visualizacion de histogramas

Esta funcion serd implementada solo para las capas raster debido a
que el histograma es un estadistico de las celdas ocupadas en la
capa, siendo las capas raster las uUnicas que contienen celdas. El
comando utilizado en Grass es el siguiente:

d.histogram map=capa_raster
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» Modulo Importar

Se requiere de una interfaz que facilite la importacion de capas que
provengan de otros software SIG; para esto la interfaz debe
permitirle al usuario extraer una capa a la interfaz desde cualquier
carpeta que se encuentre en el home del usuario de Linux, ademas
solo debe permitir que dicha capa a importar corresponda al formato
que el usuario previamente ha seleccionado para la importacion y
debe quedar inmediatamente en la lista de capas segun el formato de
capas (Raster, Vectorial y Sites). Ejemplo: Si se indica a la interfaz
que va a importar una capa raster en formato PNG, la ventana de
dialogo sélo dejara importar un archivo en formato PNG y dicha capa
al ser importada debe quedar en la lista de capas raster.
Para la importacion de capas Raster se trabajara con los formatos:
ASCII, Tiff, Erdas, ArcView, PNG, que corresponde a los siguientes
comandos respectivamente:

r.in.ascii input=archivo output=nuevo_nombre

r.in.tiff input=archive output=Nuevo_nombre

r.in.erdas input=archivo output=nuevo_nombre

r.in.arc input=archivo output=Nuevo_nombre

r.in.png input=archivo output=nuevo_mapa

Para la importacion de capas vectoriales se trabajard con los
formatos: Autocad, ArcView, Arc/Info, ASCII, que corresponde a los
siguientes comandos respectivamente:
v.in.dxf dxf=archivo
v.in.shape input=archivo output=nuevo_mapa
m.in.e00 input=archivo

v.in.ascii input=archivo output=nuevo_nombre
y para la importacion de capas sites se trabajara con el formato
ASCII, que corresponde al siguiente comando:

s.in.ascci sites=nuevo_nombre input=archivo
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» Modulo Exportar
Para la exportacion de capas de Grass: el usuario seleccionaré la capa
que desea exportar, le asignarda un nombre y ésta quedara en el

home del usuario en el formato que seleccion6 para exportar.

Para la exportacion de capas Raster se trabajara con los formatos:
ASCII, Tiff, Erdas, ArcView, PNG, que corresponde a los siguientes
comandos respectivamente:
r.out.ascci input=capa output=Nuevo_nombre
r.out.tiff input=capa output=Nuevo_nombre
r.out.erdas input=capa output=Nuevo_nombre
r.out.arc input=capa output=Nuevo_nombre

r.out.png input=capa output=Nuevo_nombre

Para la exportacion de capas vectoriales se trabajara con los
formatos: Autocad, ArcView, Arc/Info, ASCII, que corresponde a los
siguientes comandos respectivamente:
v.out.dxf map=capa_vectorial
v.out.shape map=capa_vectorial
m.out.e00 map=capa_vectorial

v.out.ascii map=capa_vectorial

Para la exportacion de capas sites se trabajara con el formato ASCII,
que corresponde al siguiente comando:

s.out.ascii sites=capa

La rasterizacion de capas se implementara en las capas vectoriales
debido a que consiste en convertir una capa vectorial a una capa
raster, luego de indicarle a la capa vectorial la operacion de rasterizar
e introducir un nombre para la nueva capa raster, ésta debe quedar

en la lista de capas raster. Comando utilizado:
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v.to.rast map=capa_vectorial

» Modulo Operaciones con capas raster

Dado que el software Grass fue desarrollado especialmente para el

trabajo de capas raster, se considera importante implementar

diversas operaciones con los mapas raster.

Con un mapa Raster

Operaciones de suma, resta, multiplicacion y division.

El usuario debe seleccionar la capa raster a realizarle una de las
cuatro operaciones basicas, indicar la operacion a aplicarle, luego
introducir un nuevo nombre para la capa resultante e
inmediatamente introducir un valor por el cual seran multiplicadas
(sumadas, restadas o divididas) cada una de las categorias de la
capa seleccionada. Esta nueva capa debe quedar en la lista de
capas raster:

r.mapcalc nuevo_nombre=capa*valor

Operacion condicional.
Se debe permitir que el usuario escoja la capa a realizarle el
condicional, y por medio de una ventana complete los cuadros de
texto con valores para el condicional y para las acciones afirmativa
0 negativas resultado de ese condicional. De igual forma este
nuevo mapa debe quedar almacenado en la lista de capas raster:
r.mapcalc nuevo_nombre=if (capa<valor, valo_afirmativo, valor _

negativo)

Con varios mapas Raster

Operaciones de suma, resta, multiplicacion y division.
Se debe permitir que por medio de una nueva ventana el usuario

introduzca el nombre para el mapa resultante, seleccione las dos

76



capas raster por medio de dos listas que contendran todas las
capas raster que se encuentran en el mapset actual, y de igual
forma por medio de un listado seleccione una de las cuatro
operaciones basicas (suma, resta, multiplicacion y division) para
aplicarla entre las dos capas:

r.mapcalc nuevo_nombre=capal-+capa2

o Operaciones condicionales
Esta funcion sera similar a la implementada para aplicar un
condicional a una sola capa raster, pero con la diferencia de que el
condicional sera doble y se podran seleccionar diferentes capas
raster tanto para los condicionales como para acciones afirmativa

y negativa segun el condicional.

o Operaciones de superposicion
Esta ventana debe indicarle al usuario el mapa de fondo y el
superpuesto debido a que el mapa superpuesto debe contener
espacios en blanco, para poder observar las dos capas raster:

r.pathc input=capal, capa2 output=nuevo_nombre

» Modulo Operaciones Comunes entre capas

Se requiere que cualquier capa en la interfaz pueda ser copiada,
renombrada o borrada del actual mapset.
Para copiar una capa el usuario debera indicar cual es la capa que
desea copiar, la interfaz le solicitara un nuevo nombre y a
continuacién producira en el actual mapset una capa con dicho
nombre.

g.copy rast=capa, huevo_nombre

g.copy vect=capa, huevo_nombre

g.copy sites=capa, nuevo_nombre
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Para renombrar una capa el usuario debera indicar la capa a la cual
desea cambiarle el nombre, asignarle un nuevo nombre y en el actual
mapset quedara dicha capa con el nuevo nombre.

g.rename rast=capa, nuevo_nombre

g.rename vect=capa, nuevo_nombre

g.rename sites=capa, huevo_nombre

Para borra un capa del actual mapset, el usuario debe seleccionar la
capa que desea eliminar y dicha capa desaparecera del mapset.
g.remove rast=capa
g.remove vect=capa

g.remove sites=capa

» Modulo Conexion
Al realizar el estudio de la conexion de GRASS a la base de datos
Postgresqgl, se concluyé que actualmente esta conexidn requiere que
el usuario posea buenos conocimientos en bases de datos, limitando
Su uso, y para quitar esta limitante se realiz6 el disefio e
implementacion de una base de datos general para todos los
proyectos manejados en la interfaz, en el cual un usuario que no sea
experto en bases de datos podra almacenar informacion teméatica de
su proyecto de una forma facil, almacenando atributos y relacionando
estos con su respectivo valor a una coordenada particular dentro de
un mapa en un proyecto determinado. Ademas la base de datos
cuenta con dos clases de usuarios: el administrador de la base de
datos y el usuario normal, para habilitar o deshabilitar determinadas
operaciones, que permiten el control de acceso a la informacion

existente en la base de datos.
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Fig.27 Modelo de Bases de Datos propuesto.

4.2.9 Diseno Grafico de la Interfaz

La interfaz esta conformada por un menu principal, una barra de
herramientas, un inspector de capas, un selector de monitores, un
visor de texto para desplegar informacion de los respectivos mapas y

una barra de estado.

» Menu Principal
El menu principal estda compuesto por los médulos: Proyecto, Mapset,
Monitor, Raster, Vector, Sites, Importar, Exportar, Operaciones,

Conexion y Ayuda.

Proyecto Mapset Monitor Baster Mector Sites Importar Exportar Operaciones Conexion Ayuda

Fig.28 Menu Principal

¢ Mobdulo Proyecto: Este médulo fue disefiado para manejar los
proyectos Grass. Es el unico moédulo habilitado cuando se abre la
interfaz.

e Modulo Mapset: Este modulo es utilizado para manejar los
diferentes mapset con los cuales cuenta un proyecto; una vez
abierto o creado un proyecto queda habilitado el médulo mapset,
que es el elemento que contiene los mapas con los que se

trabajara en la interfaz.
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e Modulo Monitor: Este médulo fue disefiado para que el usuario
cierre los monitores con los que trabajé en la interfaz.

e Modulo Raster: Este modulo es el utilizado para realizar
operaciones comunes de capas y operaciones permitidas solo para
capas Raster.

e MoOdulo Vector: Modulo utilizado para realizar operaciones
comunes de capas y operaciones permitidas soOlo para capas
vectoriales.

e Modulo Sites: Modulo utilizado para realizar operaciones
comunes de capas.

e MoOdulo Importar: Modulo utilizado para poder trabajar con
mapas elaborados en otro software SIG.

e Modulo Exportar: Médulo realizado para permitir la visualizacion
de archivos de Grass en otro software SIG.

e Modulo Operaciones: Este modulo es el encargado de realizar
operaciones con mapas raster.

e Modulo Conexion: Por medio de este modulo el usuario puede
establecer una conexidon con Postgresql.

e Modulo Ayuda: Modulo disefiado para proporcionarle una amplia

ayuda al usuario sobre el manejo del software.

» Barra De Herramientas
Esta barra de herramientas contiene las principales funciones del
menu tales como: abrir proyecto, nuevo proyecto, abrir mapset,
nuevo mapset, Visualizacion de mapas, histograma, identificacion de
coordenadas, Informacién general de capas, zoom out, zoom in,
eliminar capas, copiar capas, Cerrar monitor activo y Ayuda. Por
medio de esta barra, el usuario puede acceder rapidamente a las

principales funciones de la interfaz.
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Fig.30 Barra de herramientas

» Inspector de Capas
El inspector de capas es el nombre del componente PageControl que
contiene tres pestafias llamados Raster, Vector y sites, creado para
mostrar la lista de capas de los tres formatos de una manera
organizada y asi el usuario pueda ubicar de una forma rapida las

capas con las cuales desea trabajar.
¢ Formato Raster: al escoger el formato Raster en el inspector de

capas se observa la lista de capas raster con las cuales cuenta el

mapset seleccionado por el usuario.
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Fig.31 Inspector de Capas. Formato Raster

Formato Vectorial: la visualizacion de mapas vectoriales

requiere de la especificacion del color para las lineas del mapa,

por lo que esta pestafia contiene la lista de colores de las cuales

se puede seleccionar uno de los siguientes colores: Rojo,

Amarillo, naranja, verde, azul, violeta, magenta, negro, gris,

marrén, agua marina. Si el usuario no selecciona un color, esta

capa sera visualizada en color blanco.
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Fig.32 Inspector de Capas. Formato Vector
e Formato Sites: La visualizacion de mapas Sites requiere de la

especificacion del color, la forma y el tamafio en el que se
desea visualizar la capa.
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Fig.33 Inspector de Capas. Formato Sites
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Opciones de Color: rojo, verde, amarillo, azul, magenta, violeta, gris,
marrén, naranja y verde agua.
Opciones de tamafo: puede ser un numero de 5 al 20.

Opciones de forma: cuadrado, rombo, equis y cruz.

Si no se selecciona las opciones que el inspector proporciona, la capa
se visualizara por defecto de la siguiente manera: de color blanco,

forma en equis y de un tamario de 5.

» Visor De Texto
El visor de Texto es el nombre utilizado para el componente
TextViewer, el cual es empleado para observar las coordenadas de un
punto sefalado en una capa previamente visualizada, ver el rango de
categorias de una capa raster y observar informacién general de las
capas contenidas en los diferentes formatos. El visor de texto
muestra en cada una de las funciones nombradas anteriormente el
archivo oculto .inf, al cual se le envia los datos y luego es visualizado

en este componente.
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Fig.34 Visor de Texto.
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» Panel de Monitores
Por medio de un agrupador de opciones llamado en la interfaz panel
de monitores se cuenta con siete monitores disponibles para el
despliegue de capas, de los cuales sOlo permite elegir una opcién.
Para saber cual es el monitor activo basta con observar en el panel de
control, cual se encuentra actualmente seleccionado. El monitor en el
que se desea ejecutar una accion debe ser seleccionado del panel de
monitores antes de elegir la opcidon de visualizar en cualquiera de los
tres formatos de capas, de lo contrario las capas seran visualizadas

por defecto en el monitor XO.

Maonitar
activo

- hanitaras i
woEl Kl T w2 w3 x5 o B

Fig.35 Panel de monitores.

» Inspector de Monitores
El inspector de monitores es un elemento disefiado para almacenar
las capas que son visualizadas en los diferentes monitores, en este
componente se puede observar el orden en el que fueron visualizadas

las capas.

El inspector de monitores es un elemento integrado por varios
componentes entre los que se encuentran: un marco, un agrupador

de opciones, etiquetas, imagenes, y cajas de seleccion.
El marco es el componente que se observa en color blanco, el cual

permite almacenar las diferentes capas que se muestran en el

monitor.
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Los agrupadores de opciones son los componentes que contienen los
siguientes objetos: una caja de seleccion, una imagen y una etiqueta;
la caja de seleccion que se encuentra en cada agrupador es utilizada
para elegir una capa, la imagen es el componente que muestra el
color en el cual esta siendo visualizada la capa, y la etiqueta permite
identificar el tipo de formato de capa. ElI nombre de la capa

corresponde al titulo del agrupador.
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Fig.36 Inspector de Monitores.

Fuera del marco, es decir lo que se visualiza en color gris es un
agrupador que contiene a éste y a cuatro botones, utilizados para
subir, bajar, borrar y redibujar una capa en el inspector de
monitores. Para volver a ver en el monitor los cambios realizados en
el inspector de capas, el usuario debe por medio de las cajas de
selecciéon marcar las capas que desea visualizar en el monitor y con
presionar en el boton redibujar se visualizaran las capas en el orden

indicado en el inspector de arriba hacia abajo.
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» Barra de Estado
La Barra de estado es el componente utilizado para indicarle al
usuario las acciones que se estan realizando en la interfaz. Fue
disefiado con tres paneles, los cuales representan la accion ejecutada
por el usuario, el proyecto y el mapset con el que se esta trabajando

respectivamente.
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Fig.37 Inspector de Monitores.

4.3 CODIFICACION
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4.3.1 Diagrama de Paquetes
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Fig.38 Diagrama de Paquetes en la etapa de codificacion
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4.3.2 Diagrama de Clases
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Fig.39 Diagrama de Clases en la etapa de codificacion
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5. PRUEBAS

Tomando el producto software casi terminado, se procedid a realizar
las pruebas correspondientes con el proyecto Spearfish desarrollado
en el software GRASS, descargado de la Pagina principal de GRASS y
que corresponde a una region de Dakota del Sur de Estados Unidos, y
se tomdO por ser un proyecto ampliamente conocido por quienes
manejan Grass.

Dicho proyecto contiene una variedad de capas en los diferentes
formatos raster, vectorial y sites facilitando la realizacion de las
pruebas a las diferentes funcionalidades implementadas. El resultado
obtenido en ésta etapa de deteccion y correccion de errores se

documentd en el presente capitulo.

5.1 MODULO PROYECTO

Abrir Proyecto: en ésta funcidn de la interfaz se encontré que era
importante proporcionarle al usuario una descripcidon del proyecto que
acaba de abrir, por ésta razon se decididé desplegar el archivo .gr, el
cual contiene la descripcion del proyecto introducida cuando el
usuario ha creado un proyecto en la LA INTERFAZ GRAFICA
GRASS.(nombre asignado a la Interfaz desarrollada en éste proyecto)
Se presentaba un inconveniente al abrir un proyecto que ha sido
creado con el software GRASS y no con LA INTERFAZ GRAFICA
GRASS, debido a que éste no contiene el archivo .gr, el cual es
necesario para abrir un proyecto en ésta. Para solucionar éste
problema el usuario debia crear el archivo en un editor de texto y

ubicarlo dentro de la carpeta del proyecto; para evitarle esto al
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usuario se cre6 un item en el moédulo proyecto llamado “Crear
Archivo” que despliega una ventana donde solicita la ruta en la que
se encuentra el proyecto y el nombre del proyecto, y el archivo ser&a

creado; luego de esto el usuario podra abrir el proyecto.

5.2 MODULO MAPSET

Nuevo mapset: en la ventana que se despliega al crear un mapset
se ejecutaba con éxito cuando se presionaba el botdon aceptar, pero al
presionar el botén cancelar de todas formas se creaba el nuevo
mapset, es decir que no aceptaba el botén cancelar. La solucién que
se consider6 fue cambiar el componente InputBox (la ventana
desplegada) por el componente InputQuery, debido a que ésta

proporciona una forma facil de implementar la opcion de cancelar.

Cerrar y Eliminar Mapset: se detecté que al cerrar o eliminar un
mapset los monitores permanecian abiertos y en el inspector de
monitores quedaba el registro de las capas visualizadas en los
diferentes monitores, presentandose inconvenientes al querer
visualizar un mapa de un mapset ya eliminado o cerrado, e
incomodidades para el usuario al tener él mismo que cerrar los
monitores y borrar las capas en el inspector de capas para seguir
trabajando con otro mapset. Como solucién a éste inconveniente se
decidi6 que en ésta funcidon se cerraran los siete monitores y se
limpiara el inspector de monitores, para ello se cre6 el procedimiento

destruirlistamonitores.
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5.3 SERVICIO DE EXPORTACION

Estas pruebas se realizaron exportando capas desde la interfaz
grafica GRASS a los diferentes formatos y comprobando Ilos
resultados con los obtenidos utilizando el software GRASS. Uno de los
objetivos planteados en ésta funcionalidad era que todas las capas
exportadas quedaran en el home de usuario que estd actualmente

trabajando en Linux.

A continuacion se presenta el informe de las pruebas por tipo de

formato de capas: Raster, vectorial y sites.

5.3.1 Raster
Se expondran caracteristicas especiales de cada uno de los formatos

al ser exportados.

Formato ASCII: este formato queda como un documento de texto

plano.

Formato Tiff: al ser exportada la capa a éste formato el archivo
exportado queda con la extension .Tif, al ser abierto almacena la
imagen de la capa raster.

Formato Erdas: el archivo se genera sin extension.

Formato ArcView: este es un documento de texto plano.

Formato Png: este archivo contiene la imagen de la capa raster y es

generado sin extension.
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5.3.2 Vector

Formato Autocad: es un archivo de texto plano.

Formato ArcView: este formato produce tres archivos con las
siguientes extensiones:.dbx, .shp, shx. Al hacer la exportacion de una
capa vectorial al formato ArcView los archivos quedaban almacenados
dentro de la carpeta del proyecto y no en el home del usuario como
era el objetivo de exportacion, esto se presentaba debido a que el
comando de Grass no permite direccionar la exportacion. Como
solucién se decidié utilizar los comandos de Linux para copiar los tres
archivos de la carpeta donde se encuentra el proyecto al home del

usuario.

Formato Arc/Info: es un archivo de texto plano.

Formato ASCII: este es un archivo de texto plano. Al realizar la
exportacion de la capa a éste formato quedaba el archivo almacenado
en la carpeta dig_ascii que se encuentra en el mapset con el que se
esta trabajando. Para solucionar dicho inconveniente se utilizaron
comandos del sistema operativo Linux para copiar el archivo al home

del usuario.

5.3.3 Sites
Formato ASCII: documento de texto plano. Cuando se realizaban

exportaciones de capas sites al formato ASCII, el archivo no era un
archivo como en los demés formatos, sino que era visualizado en la
shell de Linux; por dicha razén en la interfaz se decidio realizarlo de
la misma forma, entonces el resultado de la exportacion se enviaba al
archivo oculto .inf y luego éste era visualizado en el visor de texto,

pero al querer importar un archivo de una capa sites en formato Sites
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era imposible y ademas se deseaba que quedara en el home del
usuario como todos los deméas formatos; para solucionar esto se
decidido mostrar el archivo en el visor de texto como venia ocurriendo,
y adicional a esto dicha informacién se enviara a un archivo al home
del usuario con el nombre que él le asigne por medio de una ventana
que se desplegara en la exportacion, para lograrlo fue necesario

utilizar comandos de Linux.

5.4 SERVICIO DE IMPORTACION

Estas pruebas se realizaron importando los mapas previamente
exportados con LA INTERFAZ GRAFICA GRASS. El archivo importado
debe quedar almacenado en el inspector de capas en su respectiva
lista de capas (Raster, vectorial o sites) y permanecer a partir de

dicho momento en el mapset al que fue importado.

5.4.1 Raster
Formato ASCII: la ventana de didlogo permite importar capas que

no tenga extension.

Formato Tiff: la ventana de dialogo permite importar mapas con las
extensiones tif o tiff. Al importar un archivo en formato tiff se
generan tres archivos dentro del inspector de capas con las

extensiones .r, .g, .b.

Formato Erdas: al importar un archivo en dicho formato se crea un
archivo con la extensiéon .1 (uno).
Formato ArcView: la ventana de dialogo permite importar este

formato sin ninguna restriccion en cuanto a la extension.
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Formato Png: la ventana de dialogo permite importar los mapas con
extension .png o sin extension. Al importar el archivo éste genera

tres archivos con las extensiones .r, .g, .b.

5.4.2 Vector
Formato Autocad: la ventana de importacidon no tiene restricciones

para la extension. Al importarse un archivo en éste formato se
generan dos archivos con las siguientes extensiones .LV_ROADS Y
.LC_ROADS.

Formato ArcView: la ventana de importacion permite importar los

archivos con las extensiones .shp, .shx, .dbx.

Formato Arc/info: la ventana de importacion no tiene ninguna

restriccion en cuanto a la extension.

Formato ASCIIl: la ventana de importacibn no tiene ninguna

restriccion en cuanto a la extension.

5.4.3 Sites
Formato ASCIIl: la ventana de importacion no tiene ninguna

restriccidon en cuanto a la extension.

5.5 MODULOS RASTER, VECTORIAL Y SITES

Informacién General: al visualizar informacion general de las capas
raster y vectorial se observaba que en el visor de texto la linea de
margen derecho que viene incorporada con el archivo quedaba en
desorden debido a que ésta era realizada por la union del caracter

(]). Para solucionar la presentacion de dicha informacion se decidio
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implementar el procedimiento visualizarinformacion, el cual recorre

todo el archivo y lo elimina.

Cambiar Nombre: al escoger la opcién de cambiar el nombre a una
capa, ésta funcionaba correctamente cuando se presionaba el botén
aceptar de la ventana que solicita el nuevo nombre, pero presentaba
problemas al presionar el boton cancelar debido a que el software
también realizaba el cambio de nombre a la capa. Para solucién de
este inconveniente se hizo el cambio del componente InputBox por el
componente InputQuery el cual facilita la implementacion del botén
cancelar de la ventana. Este cambio fue realizado a las funciones de
importar y exportar capas, al item rasterizar del médulo vectorial, al
item aplicar funcion del moddulo raster y a las opciones de copiar
capas y cambiar nombre implementadas en los tres modulos: raster,

vectorial y sites.

Eliminar Capa: Esta opcion era aplicada sin la previa confirmacion
por parte del usuario, fue por dicha razén que se adicioné un mensaje
que alerta al usuario si realmente desea eliminar la capa del mapset

actual.

5.6 AYUDA

Al desplegar las ventanas de ayuda la interfaz no permitia realizar
ninguna otra operacion hasta no cerrar la pagina; para evitar esto se

agrego el ampersogn (&) al final del comando.
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6. CONCLUSIONES Y RECOMENDACIONES

6.1 CONCLUSIONES GENERALES

La incorporacion de la caracteristica de usabilidad a la interfaz de
comandos de GRASS fue uno de los factores mas importantes a tener
en cuenta durante todas las etapas del desarrollo de la nueva interfaz
grafica, ofreciéndoles a los usuarios una herramienta con las
funcionalidades basicas del software GRASS, pero con un entorno

completamente diferente.

Se logro la implementacion de una interfaz grafica para el software

GRASS que permite la gestion de proyectos GRASS.

La nueva interfaz grafica evita que el usuario deba aprenderse una
gran cantidad de comandos para ejecutar algunas de las principales

funciones en GRASS.

La incorporacion de un modelo de bases de datos a la interfaz brinda
al usuario la posibilidad de insertar y consultar atributos asociados a
una coordenada dentro de un mapa, sin la necesidad de tener

conocimientos en el uso de bases de datos Postgresql

El disefio de la nueva interfaz ofrece un entorno de ventanas, menus,
iconos y botones que hacen a la herramienta mas atractiva y
amigable que la actual interfaz de GRASS, brindando al usuario
seguridad, rapidez y comodidad para realizar los respectivos analisis

sobre la informacién espacial almacenada en proyectos GRASS.
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La herramienta de programacion utilizada (kylix) facilité la definicion
de clases y la manipulacion de objetos utiles para la comunicacion
con el software GRASS y para la conexién con la base de datos

postgresql.

El uso de herramientas libres para la realizacion de la interfaz, ofrece
una herramienta a bajo costo y con excelente calidad en cuanto a sus

funciones.

El uso de los conceptos y herramientas orientadas a objetos (El
Proceso Unificado de Desarrollo, UML, kylix) facilitan la incorporacion

de nuevas funcionalidades a la interfaz gréafica desarrollada.

6.2 RECOMENDACIONES

Posteriores trabajos relacionados con la INTERFAZ GRAFICA GRASS,
deben enfocarse en la adicion de los moédulos de digitalizacion de
mapas, tratamiento de imagenes de satélite y visualizaciéon de mapas

en tres dimensiones.

Realizar un estudio profundo de la creacién de proyectos en GRASS,
para eliminar completamente el manejo del “shell” que hace la
interfaz en el item “Nuevo proyecto” del médulo Proyecto,
proporcionando al usuario ventanas que lo asistan por medio de listas
desplegables y otros componentes graficos en la definicion de las

caracteristicas del nuevo proyecto GRASS.
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1. GENERALIDADES DEL SOFTWARE

1.1 PRESENTACION

El presente manual de usuario esta disefiado para proporcionarle
ayuda al wusuario en cada una de las diferentes funciones
implementadas en la INTERFAZ GRAFICA GRASS.

Un proyecto SIG de GRASS, es una coleccion de mapas en diferentes
formatos y organizados en grupos (MapSet), que describen una
region particular del globo terraqueo. La INTERFAZ GRAFICA GRASS,
fue diseflada para facilitar la administracion de dichos proyectos.

Un proyecto consta de uno o varios “Mapset” (conjuntos de mapas)
identificados por un Unico nombre dentro del proyecto y que

contienen mapas en los tres formatos Raster, Vectorial, Sites.

Cada uno de los mapas (0o capas) del “Mapset” dentro de un
proyecto, contiene la informacion basica que le permite a GRASS
visualizar su contenido grafico y de datos. La INTERFAZ GRAFICA
GRASS facilita la visualizacion de las capas y su informacion,
mediante las ventajas que ofrece los ambientes graficos de ventanas,

tipicos del sistema operativo Linux.

Los mapas (o capas) pueden ser visualizados en uno de los siete
monitores (ventanas) de los que dispone GRASS, y para los cuales se
les ha asignado los nombres de X0, X1... hasta X6. En un monitor
pueden ser desplegados uno o varios mapas de cualquiera de los tres

formatos raster, vectorial o sites.



Los mapas que conforman un “Mapset” dentro de un proyecto,
pueden ser importados de diferentes formatos (ascci, PNG, tiff etc.),
lo que facilita el enriquecimiento de los proyectos mediante el uso de
diferentes fuentes de mapas tanto raster como vectoriales y sites. La
INTERFAZ GRAFICA GRASS contiene los mecanismos necesarios para
hacer esta importacion y de igual forma la exportacion de mapas,
facilitando la comunicacion con otras aplicaciones SIG existentes en

el mercado.

Sobre cada uno de los mapas se pueden aplicar operaciones que van
desde factores multiplicativos hasta operaciones condicionales que
modifican el aspecto del mapa. La INTERFAZ GRAFICA GRASS facilita
la seleccion de mapas y la captura de datos para la realizacion de

dichas operaciones.

1.2 REQUERIMIENTOS DEL EQUIPO

El software necesita como minimo de un equipo que cuente con las

siguientes caracteristicas.

Hardware
» Disco Duro de 20G
» memoria RAM de 128 M
» Procesador de 1.8 GHz.
» Unidad de CD-ROOM

Software
» Sistema Operativo Linux

» Postgresqgl Version 7.2.1



2. USO DEL SOFTWARE

2.1 INSTALACION

El software esta disefiado para trabajar en ambiente Linux, la

instalacion de la interfaz debe realizarse como root.
Por linea de comandos:
En el CD se encuentra una carpeta llamada iggrass, la carpeta se
debe copiar al directorio del root.
Ahora hay que ubicarse en la directorio iggrass con el siguiente
comando:
cd /root/iggras/
Luego se teclea

.Jinstalar.sh

Y la interfaz queda ahora instalada en la siguiente ruta

/usr/local/iggrass.
Para ser uso de la interfaz por medio de un icono en el escritorio de
Linux los usuarios deben escribir en la linea de comandos la siguiente

ruta y de inmediato se ubica el incono de GRASS en el escritorio.

/usr/local/iggrass/icono/ins
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Ahora puede hacer uso de la interfaz grafica con solo dar doble clic

sobre el icono.

2.2 ENTORNO

La INTERFAZ GRAFICA GRASS, cuenta con un menua principal, una
barra de herramientas, un visor de texto, un panel de monitores, un

inspector de monitores, un inspector de capas y una barra de estado.

2.2.1 Menu Principal

hdculos ]
./—"I

-,
-
S

#~
Broyecto Mapset Monitor Baster Veckr Sites “[nportar . Exportar . Cpsracionas Conesior - Ayuda

Fig.1 Descripcion del menu principal

2.2.2 Barra de herramientas

Botones para el
manejo de Proyectos

o8 122 e 2 M e e e R = = e

Botones para el
manejo de mapset

Fig.2 Descripcion de la barra de herramientas
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Biotan de
Botones para realizar Ayuca
funcicnes con capsas e

o] s ml x| elolale|i| 8B 2

Botones para visualizar
histogramas de capas raster »
cetrsr el monitor activo

Fig.3 Descripcion de la barra de herramientas

2.2.3 Panel de monitores

- Monitoras

Maonitar
activo
-
=

woEl Kl T w2 w3 x5 o B

Fig.4 Descripcion del panel de monitores
2.2.4 Inspector de monitores

Cnlnk A ouR
esta dibujada

Tipo de formata,
Raster (R) Mectorial
% 0 Sites (5.

la capa

~larchstes ® 87

,_//f Clroads eV

Seleccidn de _lelevaion.dem R
capas /

1

- |» X\ﬁ

Botones para subir,
balar v barrar uns
capa enel inspector

de monitares

@

Capas

visualizadss zn el
monittor

Botan pasa redibujsr las
Linpids aelesion s

Fig.5 Descripcion del Inspector de monitores
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2.2.5 Inspector de capas

Pestafia Raster

density
owmer
quads
landuse

sireams

rushmore
fqealogy

s0ils

WagLovear

roads

soils Kfactor
rsteclaress
soils.range
rallroads

sirm. dist
spot.image
franspor misc

Lista de capss Raster

Fig.6 Descripcion de la pestafia Raster en el inspector de capas

Seleccion de
Zolcy
e —
i Lizta de capas
vectriales

Fig.7 Descripcion de la pestafia Vector en el inspector de capas.
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Sekccion de
Farma

Lista de capas
sites

Fig.8 Descripcion de la pestafa Sites en el inspector de capas.

2.2.6 Visor de Texto
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Fig.9 Descripcion del visor de texto.
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2.2.7 Barra de estado

Accion gue se
estd ejecutancdc
en la interfaz Mapzel actual

Wiijalizentn Capa daer

Provecto cor
ol cuc 2o oota
trabajando

Fig.10 Descripcion de la barra de estado

2.3 DESCRIPCION DE LA INTERFAZ

2.3.1 Menu Principal
La interfaz contiene un menud principal para acceder a todas las

funcionalidades de la herramienta. Esta compuesto por once modulos.

Proyecto Mapset Monitor Raster Vector Sites Importar Exportar Operaciones Conexion Ayuda

Fig.11 Menu principal.

Modulo Proyecto
Este Modulo contiene cuatro items para el manejo de los proyectos

grass.

Provecto Mapset M
Mugwo
Abrir
Crear Archivo
CErrar

Salir

Fig.12 Mddulo Proyecto del menu principal
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» Nuevo: utilizado para la creacion de nuevos proyectos, para
esto el usuario debe conocer el tipo de proyeccion, la region
entre otras cosas propias del nuevo proyecto.

» Abrir: Utilizado para abrir un proyecto ya existente en la
interfaz.

» Crear Archivo: Cuando un proyecto es realizado en GRASS
pero no en la interfaz, éste carece del archivo .gr propio de los
proyectos creados en la interfaz, por lo tanto éste item genera
el archivo para lograr ser abierto el proyecto en la interfaz.

» Cerrar: Es usado para cerrar un proyecto y poder cambiar a
otro proyecto sin salir de la interfaz.

» Salir: Es el item que cierra la interfaz.

Mdodulo Mapset

El M6dulo mapset contiene cuatro subitems.

Mapset [Manike
Muewa
Abrir
Cerrar

Elirninar

Fig.13 Modulo Mapset del menu principal

» Nuevo: Con este item se puede crear un mapset, después de
abrir un proyecto en la interfaz.

» Abrir: Utilizado para abrir un mapset del proyecto previamente
abierto.

» Cerrar: Con esta opcion el usuario puede cerrar el mapset
actual y escoger otro mapset del mismo proyecto en el que se

encuentra.
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» Eliminar: La funcion eliminar sirve para borrar un mapset del
proyecto donde se encuentra actualmente trabajando el

usuario.

Mdédulo Monitor
El Modulo solo contiene un item llamado Cerrar con siete subitem que
representan a cada uno de los monitores con los cuales cuenta la

interfaz.

Esta accion cierra el monitor que el usuario seleccione en el menu.

Monitor Raster Weckor
i

Cerrar w0

et

xl

Fig.14 Mddulo Monitor del menu principal

Modulo Raster
Este Moédulo es utilizado para trabajar algunas funciones que se

pueden realizar con las capas raster.

Raster Vector Sites Importar E
Wisualizar
£00rm L4
Cambiar Mombre
Copiar Capa
Eliminar Capa
Hiskograma
Informacion General
Rango de Categorias
Identificar Coordenadas

Aplicar Funcion k

Fig.15 Modulo Raster del menu principal
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» Visualizar: Dando clic sobre el item se visualiza la capa raster
previamente seleccionada, en el monitor que se ha indicado.

» Zoom: Tiene como submenu el zoom in y el zoom out,
utilizados para ampliar y disminuir una capa respectivamente.

» Cambiar Nombre: Utilizado para renombrar una capa raster.

» Copiar Capa: Su funcion es producir otra capa con las mismas
caracteristicas de la capa copiada.

» Eliminar Capa: Esta funcion elimina la capa seleccionada en el
inspector de capas del actual mapset

» Histograma: Con esta funcion el usuario puede observar en un
monitor el histograma de la capa previamente seleccionada en
el inspector de capas.

> Informacion General: Item que le proporciona al usuario en
el visor de texto informacion béasica de la capa raster
seleccionada.

» Rango de Categorias: Esta opcion muestra en el visor de
texto el minimo y méaximo de categorias de la capa Raster.

» ldentificar Coordenadas: Permite dar clic en el monitor
donde se encuentra la capa a la que se le desea identificar
coordenadas y visualizar la informacion de ese punto en el visor
de texto.

» Aplicar Funcién: Cuenta con los siguientes submenus: Suma,
Resta, Multiplicacion, Division y Condicién. La explicacion de
estos submenuds se presenta en el numeral Operaciones con

mapas Raster.
Modulo Vector

Este Moédulo es utilizado para trabajar algunas funciones que se

pueden realizar con las capas vectoriales.
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Veckor Sites Imporbar Exporbar
Wisualizacion
Zoam L4
Cambiar Mormbre
Copiar Capa
Eliminar Capa
Informacion Basica

Identificar Coordenadas

R.asterizar

Fig.16 Mddulo Vector del menua principal

Visualizar: Dando clic sobre el item se visualiza la capa
vectorial previamente seleccionada, en el monitor indicado.
Zoom: Tiene como submenu el zoom in y el zoom out,
utilizados para ampliar y disminuir una capa respectivamente.
Cambiar Nombre: Utilizado para renombrar una capa
vectorial.

Copiar Capa: Su funcion es producir otra capa con las mismas
caracteristicas de la capa copiada.

Eliminar Capa: Esta funcion elimina la capa seleccionada en el
inspector de capas del actual mapset.

Informacion General: item que le proporciona al usuario en
el visor de texto informacion basica de la capa vectorial
seleccionada.

Identificar Coordenadas: Permite dar clic en el monitor
donde se encuentra la capa a la que se le desea identificar
coordenadas y visualizar la informacion de ese punto en el visor
de texto.

Rasterizar: Esta funcidon permite cambiar una capa vectorial a

Raster.
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Mddulo Sites
Este Moédulo es utilizado para trabajar algunas funciones que se

pueden realizar con las capas sites.

Sites Importar Exportar  Operaci
Yisualizar
£oam L4
Carnbiar Mormbre
Copiar Capa
Eliminar Capa
Informacion Basica

Identificar Coordenadas

Fig.17 Modulo Sites del menu principal

» Visualizar: Dando clic sobre el item se visualiza la capa sites
previamente seleccionada, en el monitor indicado.

» Zoom: Tiene como submenu el zoom in y el zoom out,
utilizados para ampliar y disminuir una capa respectivamente.

» Cambiar Nombre: Utilizado para renombrar una capa Sites.

» Copiar Capa: Su funcion es producir otra capa con las mismas
caracteristicas de la capa copiada.

» Eliminar Capa: Esta funcion elimina la capa seleccionada en el
inspector de capas del actual mapset.

» Informacion General: item que le proporciona al usuario en el
visor de texto informacion basica de la capa Sites
seleccionada.

» ldentificar Coordenadas: Permite dar clic en el monitor
donde se encuentra la capa a la que se le desea identificar
coordenadas y visualizar la informacion de ese punto en el visor

de texto.
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Mdodulo Importar y Exportar

Estos modulos permiten incluir mapas en el actual mapset (importar)
o0 grabar un mapa seleccionado del actual mapset en un formato
determinado (exportar). Los principales formatos de los que se puede
importar o a los que se puede exportar un mapa son:

Para las capas Raster: ASCII, Tiff, Erdas, ArcView, PNG.

Importar Exportar Operaciones Cones

Rasker Archivi Ascii
Wector  k Farmata TiFF
Sites *  Formato Erdas

Faormato Arciew

Formata Prig

Fig.18 Mddulo Importar del menu principal:

Opcioén Raster

Para las capas Vectoriales: AUTOCAD, ArcView, Arc/Info y ASCII.

Importar Exportar Operaciones  Conexio
Raster 3 |
t lmlmml o |
Wector Formato AUTOCAD
Sites r Formato Arcis
Formato ArcfInfo

Farmato Ascii

Fig.19 Mdédulo Importar del menu principal:

Opcién Vector

Para las capas Sites: ASCII.

Importar Exportar Operaciones o

Raster »

i ||| =
Veckor
Sites Formato Ascii |

Fig.20 Mddulo Importar del menu principal:

Opcidn Sites
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Mdédulo Operaciones
Este Mddulo es utilizado para realizar operaciones mas complejas con

mapas Raster.

Operaciones  CoOREx
Superposicion
Basicas

Condicional

Fig.21 Modulo Operaciones del menu principal

» Superposicion: Esta funcion consiste en superponer dos
mapas raster y guardarlo en el mapset actual.

» Basicas: Este item es utilizado para realizar las operaciones de
suma, resta, multiplicacion y divisiéon entre dos mapas Raster.

» Condicional: La funcidbn es utilizada para realizar una

operacion que contiene dos condicionales.

Modulo Conexion
Este moédulo es utilizado para realizar una conexion con la base de

datos postgresgl. Cuenta con los siguientes subitems:

Conexion fyuda
Dakos de Acceso
agregar Lsuarios
Carmbiar Password
Adicionar Akributos
Asignar valor Atribuko

Consultar

Fig.22 Mddulo Conexion del menu principal

» Datos de Acceso: esta funciéon solicita un login y password al
usuario para habilitar las funciones permitidas para dicho

usuario.
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» Agregar Usuarios: esta funcibn es permitida solo al
administrador de la base de datos, la cual permite adicionar
usuarios a la B.D.

» Cambiar Password: funcion para el administrador la cual
permite el cambio de password de los usuarios.

» Adicionar Atributos: por medio de esta funcion el usuario
puede agregar atributos con su respectiva descripcion a la base
de datos del proyecto.

» Asignar valor atributo: esta funcidn permite asignarle un
atributo y un valor para dicho atributo a un determinado punto
de un mapa.

» Consultar: esta funcién permite escoger una coordenada de un
mapa, para luego por medio del visor de texto poder visualizar
la informacién sobre los atributos que contienen los puntos

cercanos a la coordenada seleccionada por el usuario.

Mdédulo Ayuda
El mdédulo de ayuda estd disefiado para proporcionarle ayuda al
usuario sobre cada una de las funcionalidades que contiene la

herramienta.

Avuda
Conkenido
Glosario
Licencia GPL
frcerca GRASS
Acerca INTERFAZ GRAFICS GRASS

Fig.23 Mddulo Ayuda del menu principal
» Contenido: este item proporciona ayuda al usuario sobre como

realizar las diferentes operaciones implementadas en la interfaz

grafica.
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Glosario: Presenta algunas definiciones sobre los términos
utilizados en la herramienta.

Acerca de GRASS: Presenta una descripcion del software
GRASS.

Acerca de INTERFAZ GRAFICA GRASS: Presenta una
ventana que despliega informacion sobre los autores de la
interfaz.

Licencia Publica General (GPL): Se expone la licencia

publica general para que sean cumplidos los términos de ésta.

2.3.2 Barra de Herramientas
La barra de herramientas es utilizada para acceder rapidamente a las

principales funciones de la interfaz con solo dar clic en cada uno de

los botones.

e e = Ex]e

ole|il /= 2|

Fig.24 Barra de herramientas

A continuacion se describe cada uno de los botones de la barra de

herramientas:

.XFEE‘@‘D

Nuevo Proyecto.
Abrir Proyecto.
Nuevo Mapset.
Abrir Mapset.
Copiar Capa.
Borrar Capa.

Visualizar Capa.
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Zoom in

Zoom out.

Identificar Coordenadas

Informacion General

@ = |m o |

Histograma.

Cerrar Monitor Activo.

-3

Ayuda

2.3.3 Panel de Monitores
Es el componente que le permite al usuario seleccionar en que

monitor desea visualizar la capa. El item seleccionado indica cual es
el ultimo monitor utilizado o el monitor activo. El panel contiene siete

monitores.

= Manitores

A

e w0 e w1 e R = I 1

Fig.25 Panel de monitores

2.3.4 Inspector de Monitores
El Inspector de monitores es utilizado para dejar un historial de las

capas visualizadas en el monitor, observandose el orden en el que
fueron visualizadas. Este inspector facilita la modificacion del orden
de las capas visualizadas en el monitor, la eliminacion de una capa de

la lista, y el redibujado de capas activadas dentro de la lista.
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Fig.26 del Inspector de Monitores

La funcién de los botones de los botones dentro del inspector de

monitores corresponde a:

ﬂ Subir la capa: cambia el orden de redibujado de una capa hacia

arriba.

ﬂ Bajar la capa: cambia el orden de redibujado de una capa hacia

abajo.
ﬂ Borrar la capa: elimina una capa del historial registrado.

L Redibujar las capas que se encuentran seleccionadas en

el inspector de monitores, en el orden que se determine.

2.3.5 Visor de Texto
El visor de Texto es utilizado para desplegar informacioén general de

las capas, ver el rango de categorias de las capas raster, y observar

las coordenadas de un punto seleccionado en un mapa.
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Fig.27 Descripcion del visor de texto

2.3.6 Inspector de Capas
Contiene un listado de los mapas del mapset clasificados por formato

(Raster, Vectorial y Sites).

» Formato Raster

st |vector] stes |

bugsites

density P
owmer
quads
landuse
streams
rushmore
qenlogy
s0ils
vegqoover
roads

soils Kfactor
rstrclareas
soils.range
railroads
sirm.dist
spotimage
ranspon mise f

Fig.28 Inspector de capas. Formato Raster
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> Formato Vectorial

Raster "-’9'31':"1 Sites i
Escoja el Color

¥ Fojo
& Amarillo

~LL-

b

rstretareas
auads
railroads
transport misc
trn.sites
sections
twp.range
roads

fields

streams

s0ils

trails

tiracts
troads Fi

Fig.29 Inspector de capas. Formato Vectorial
La visualizacion de mapas vectoriales requiere de la especificacion del
color para las lineas del mapa, por lo que esta pestafia contiene la

lista de colores de las cuales se puede seleccionar uno.

Los colores disponibles son: Rojo, Amarillo, naranja, verde, azul,

violeta, magenta, negro, gris, marron, agua marina.

28



> Formato Sites

Raster |‘v‘actar Sites

Seleccione un color
# Rojo
& Amarillo

Farma Tamafio
x s i

bugsites
archsites

Fig.30 Inspector de capas. Formato Sites

Para la visualizacion de una capa en este formato se requiere

especificar tres atributos, color, forma y tamano.

Colores disponibles: Rojo, Amarillo, naranja, verde, azul, violeta,
magenta, negro, gris, marron, agua marina.
Forma: equis, cruz, rombo y cuadrado.

Tamano: 5... 20.

2.3.7 Barra de Estado
La barra de estado nos indica la accion que se esta ejecutando en la

interfaz, el proyecto y el mapset en el que se esté trabajando.

Fig.31 Barra de estado.
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3. APERTURA Y CREACION DE PROYECTOS

3.1 APERTURA DE UN PROYECTO

La funcién de “Abrir un Proyecto” puede ser accedida por medio

del item Abrir del Médulo Proyecto en el menu principal o por

medio del botdn ﬂ Abrir Proyecto que se encuentra en la barra de
herramientas. Al seleccionar la funcién se despliega la ventana de

dialogo abrir proyecto.

%  INTERFAZ GRAFICA GRASS
Proveclo heapsal Monitor |
o|e| nla] @
|~ Manilores

[ vl wr v v xS b

7

x

N

ﬂ Rookin (momesmocio | 4 4 @ iy E 5 EH -
ﬂ Bjlconos

B kyie3

m B Proyectos

B sodware

B tutoriales

“’“’”’H‘“’”J File Mame: | en

Raster Vecior | Sites | File Type: Proyects Grass f| | canca iy

................................ L

Fig.32 Ventana de dialogo para abrir proyecto

Todo proyecto a ser utilizado en LA INTERFAZ GRAFICA GRASS, debe
estar almacenado en una carpeta, en la cual, debe existir un archivo
con el nombre del proyecto y extension “gr’ (asegurarse de que
exista este archivo y sino se debe crear mediante el uso de un editor
de texto). Al hacer doble clic sobre el archivo se entra al proyecto,
quedando habilitados los botones del mapset para seleccionar un

mapset existente o crear uno.
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Ejemplo: El proyecto spearfish (tomado como referencia en este
manual) se encuentra en la ruta /Home/rocio/Proyectos/Spearfish

Dentro de Spearfish se encuentran los mapset: PERMANENT y rocio,
ademas del archivo spearfish.gr el cual hay que abrir para acceder al

proyecto spearfish.

W |NTERFAZ GRAFICA GRASS e

Erovecho bdapsat Mondor: Hastar
=t e = = = =] =
oo x|&] B x|p|a]s]E|i] 2|=] 2
Ml e e s Jeied e aanis ianisi et fis i
T v Kl v w Kl vl v S b
bd Abrir Proyecio ] - ™ W
4| Lookin: Serspearish | {p G f &= G -
ﬂ B4 PERMANENT
B rocio
G| || e
b
File Name: | spearfish.gr |__Qpen
Raster Vector | sites | L File Type: Proyecta Grass ol cancel Iy
Escoja el Color

Fig.33 Ventana de dialogo para abrir archivo .gr

Creacion del Archivo .gr

Cuando el proyecto es creado en el software GRASS y no en LA
INTERFAZ GRAFICA GRASS, se debe crear el archivo .gr para poder
abrir el proyecto en la interfaz. Esta funcion se encuentra en el item
“Crear Archivo” del Moédulo Proyecto, el cual despliega una ventana
solicitando la ruta y el nombre del proyecto. Después de de presionar

el botén aceptar el usuario ya puede proseguir a abrir el proyecto.
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"% INTERFAZ GRAFICA GRASS
Proyecio hiapset Monitor Basler Weclor Sies

af Exportar Opergoionss Conedon Ayuda

B ml

y Interfaz Grafica

(\/, ORASS

Introduzca el nombre del proyecto

spearfish

] } Introduzea la ruta del proyecto
j medrocindatagrass]

Diespués de presionar el botdn aceplar
puede abiir el proyecto en el mend proyecio

Rasir|vactr] s |

Aceplar I Cancelar |

L -

Fig.34 Ventana para creacion del archivo .gr

3.2 CREACION DE UN PROYECTO

A esta funcion de creacion se puede acceder por medio del item
“Nuevo” que se encuentra en el Médulo PROYECTO del menu principal

o0 por medio del botén D “Nuevo Proyecto” que se encuentra en la

barra de herramientas. Al escoger esta opcion se despliega una
ventana la cual solicita, el nombre del nuevo proyecto, el nombre del
mapset, la ruta donde se desea crear el proyecto y una descripcion

del proyecto.
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b Nuevo Proyecto =0 X

Interfaz Grafica

\M/ , GRASS

| Hombre Proyecto [C':"':'“‘ma

| Mapset IC&HE‘IEF&S
| Ruta [momerocio/datagrass/
Descripcion

Frincipales cameteras de Colombig

Después de presionar el botdn crear aparecera una
| ventana en |3 cual debe presionar |as teclas s=escs=
| mas <<enter== para empezar a introducir los datos
referentes & su nuevo proyecto

Crear | Cancelar i

L J

Fig.35 Ventana para crear un proyecto.

La ventana cuenta con un botén llamado Crear, para lanzar la
consola de creacion de proyectos determinada por Grass, tal como se

muestra en la figura:

GRASS 5.0.2

LEI:HTII]I; Thiz is the naee of an available geographic location, -spearfish-
| iz the sanple data base for which all tutorials are weitten,

HP.SET: Every GRASS session runs under the name of a MAPSET, Associated
| with each MAPSET iz a rectangula- COORDINATE REGION and a list
of any rew maps created,

{DATABASE: This i the unix directory containing the geographic databases

The REGION defaults to the entire area of the chosen LOCATION,
You may change it later with the cosmand: g.region

LEI_‘HTII'.IvI: Colombia______ {enter lizt for a list of locations)
W‘SET: Departamentos_ {or mapsets within a location)

MTAESSE:  Bhome/rocio/Prousctos

AFTER COMPLETING ALL ANSWERS, HIT <ESC<ENTER: TO CONTINUE
{OR <Ctr1-C> TO CANCEL) J

Fig.36 Ventana para crear un proyecto
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LOCATION: El_nombre_del_nuevo_proyecto

MAPSET: EI_nombre_del nuevo_mapset

DATABASE: La_ruta_donde_se_ almacenara_el_ proyecto

El usuario solo debe presionar las teclas <<esc>> mas <<enter>>y
la ventana empezara ha solicitarle los datos para la creacion del
nuevo proyecto de grass.

En la figura, el programa esta confirmando si en realidad desea crear

un nuevo proyecto.

LOCATION <Colosbial - dossn't exist

Fvailable locations:

letez  zpearfish

Mould wou like to create location <Colombia® 7 {u/n) ull

Fig.37 Ventana para crear proyecto

Luego de esto pregunta si el usuario cuenta con toda la informacion
necesaria para la creacion del nuevo proyecto. Datos como el sistema
de coordenadas, la zona para la base de datos UTM o otros
parametros necesarios dependiendo del sistema de coordenadas
seleccionado, la region y una pequefia descripcion del proyecto a

crear.
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To create a nes LOCATION, you will need the followirg information:

1. The coordinate sustem for the database
x4 (For imagery and other unreferenced data)
Lat i tuda—Long i tuda
UTH
Other Projection
2, The zome for the UTH databace
ard all the necessary paramsters for projections other than
Latitude-Longituds, x.y, and UTH
3. The coordinates of the area to becoss the default region
and the grid resolution of this region
4. A short, one-line description or title For the location

Do you have all this information For location ¢Colombia® 7 (u/n) ull

Fig.38 Ventana para crear proyecto

Luego de introducir los datos referentes al sistema de coordenadas
seleccionado, el software solicita una regién, después de introducir la

region la se presionando las teclas <<esc>> mas <<enter>>.

DEFIKE THE DEFRULT REGION

T HORTH EIGE e 1
WEST EDGE : :EHS“T EDGE
""""" E_suum EDCEsO_________ ____11'""""
PROJECTION: 1 (UTH} DOHE: O
GRID RESOLUTION

Eazt-Waszt: Lo tiiog
Nerth-South: | I

AFTER COMPLETING WLL FMSMERS, HIT <ESCHENTER> TO CONTINLE
(0f <Ctrl-C> TO CANCEL) J

Fig.39 Ventana para crear un proyecto

Luego de esto, el software muestra la figura 35. Para la creacién del

mapset digitado.
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Hapset <<Departamentos:> iz not available
Hapsets in location <Colowbis>

{+ )PERMANENT

mote: wou only have access to mapsets marked with (+)

Would wou like to create ¢ Departamentos > as a rew mapset? (yin) [

Fig.40 Ventana para crear mapset

En este paso el usuario solo debe confirmar que si desea crear el
nuevo mapset y teclear la palabra exit y la interfaz deja al usuario en
el nuevo proyecto con el respectivo mapset creado. Ademas de ese
mapset creado por el usuario, la interfaz crea un mapset llamado

PERMANENT, que se crea cada vez gue se crea un proyecto nuevo.
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4. APERTURA Y CREACION DE UN MAPSET

4.1 APERTURA DE UN MAPSET

Esta operacion puede ser accedida por medio del item “Abrir’ del

Modulo MAPSET del menu principal o por medio del botén S| “Abrir
mapset” de la barra de herramientas. Al seleccionarlo se despliega
una ventana llamada Abrir Mapset, con una lista desplegable que

contiene los mapset del proyecto previamente seleccionado.

W I‘Hf_ftH\.":..Il‘\.H-!.Iﬁrtﬁt-hhmne|-:--H.-Fr>'.-e-:.u:-s$|:m|f|:|| - 0
=i | 85| @)

o] ﬁlﬁl -"iJXI
i, o R T e - e

=
- Monitores

Froyecto creado con la INTERFAZ GRAFICA GRASS
Froyecto: spearish
+ UbicacionshomedrociuProyectofspearfish.gr

ﬂ g Abrir Mapset
E Interfaz Grafica
GRMNSS
T \/
]
|
Raster vector | snes |
Escoja al Color
9 folo 7 Abrir | Cancetar |
‘;} Amarille _I_.f L J

Fig.41 Ventana para abrir mapset
Al presionar el boton Abrir se observan las capas de diferentes

formatos en las respectivas listas del inspector de capas y quedan

habilitadas las demas opciones de la interfaz.
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4.2 CREACION DE UN MAPSET

Puede ser accedida por medio del item “Nuevo” del Médulo MAPSET

que se encuentra en el menu principal o por medio del el botdn w
“Nuevo mapset” que se encuentra en la barra de herramientas. Al
seleccionarlo se despliega una ventana solicitando el nombre del

nuevo mapset quedando abierto dicho mapset.

_V Nuevo Mapset
Por favor teclee un nombre para el nuevo mapset

i:ins|

Fig.42 Ventana para introducir el nombre del nuevo mapset
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5. VISUALIZACION

Las capas son visualizadas en los monitores que se encuentran en el
panel de monitores. Antes de seleccionar la capa a visualizar se debe

escoger el monitor en el que se desea visualizar la capa.

5.1 VISUALIZACION DE CAPAS

Esta funcion puede ser accedida desde el menu principal en el item
“visualizar” de los modulos Raster, Vector y Sites, desde el item

“Visualizar” del menu que se despliega al hacer clic derecho en

cualquier capa del inspector de capas, desde el botén ‘ﬂ “visualizar”
que se encuentra en la barra de herramientas o haciendo doble clic
sobre una de las capas. Si el usuario no selecciona un monitor la capa

sera visualizada por defecto en el monitor XO.

5.1.1 Capa Raster
Para visualizar una capa se debe seleccionar la capa de la lista de

capas como se observa en la figura. Esta visualizacion queda
registrada en el Inspector de Monitores. A continuacion se visualiza la

Capa Raster llamada elevation.dem

39



[% INTERFAZ GRAFICA GRASS home/rocio/Proyeciosisprarfish PEAMANENT - ]

gm_mli Halmx|ejaale|i] v 2|

Al v d v wR v X wH

U gigvation.dem A

o

Raster |vector| Saes |

1l
arnde indax é
7

Fig.43 Visualizacion de capas

5.1.2 Capa Vectorial
Este formato cuenta con la opcién de escoger el color en el que se

desea visualizar la capa vectorial, localizado en el inspector de Capas.

Si no se selecciona ningun color la capa sera visualizada en color

blanco.

5.1.3 Capa Sites
El formato cuenta con tres opciones en el inspector de capas para ver

la capa seleccionada.
» Colores: Rojo, Amarillo, naranja, verde, azul, violeta, magenta,
negro, gris, marrén, agua marina. Por defecto el color blanco.
» Tamanfo: 5...20. Por defecto el tamafio 5

» Forma: Equis, cruz, cuadrado y rombo. Por defecto equis.

5.2 VISUALIZACION DE INFORMACION

Los resultados de la funciéon de visualizar informaciéon sera siempre

desplegada en el visor de texto de la interfaz.
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5.2.1 Visualizacion de Informacion General de Capas
Esta funcién se puede acceder por medio del item “Informacion

General” que se encuentra en los médulos Raster, vectorial y sites,
desde el item “Informacion General” del mend que se despliega al

hacer clic derecho sobre una capa en el inspector de capas o desde el

botén 1| “Informacién General” de la barra de herramientas. La
siguiente figura muestra informacién General de la capa vectorial
llamada roads. Esta informacion contiene datos como: el nombre de
la capa, el proyecto y el mapset, tipo de capa, numero de categorias,
proyeccion, region, escala, numero de lineas, areas de la capa y una

pequefa descripcion etc.

bl INTERFAZ GRAFICA GRASS/home/rocio/Froyecios/spearlish PERMANENT |

Proyects Mapset Monfor Rastsr Mectsr Sfas mposiar E-poriar Operaciones Conexion Ayuda

pe| e | A | x| el e« a2
Morares
bl - [EREYR | I - BUET " ERel T IO e

infarmacion Genaral del mapa roads

+ Layer:  roads Drabe: S2&ME0
Mapsel PERMANENT Crganization: US Army Consl Eng
* Localion: spearfish Mame of creator youngs

CrafaBase: MomefociuProyecios
E Title:  Spearfish Dalabase Roads al 1:24000 { roads)

Type of Map: Veclor (Jevel: Z) Mumbser of Calegores: 5

b | Mumber of ines 825
o

Mumber of anéas
Mumber of ilands: 0

Raster Vector | Sites |
Projection: UTH (zone 13)

Ereof mColor Mo 4928TEE S 491300

# Falo i E 60532 W S8Ba30
-

@ Amariio ¥

Source dabe 15561
Onginal scale 1:24000

A tap threshold: 1826800
fields e
treame Comments
snils nesw roads al 1:24000 for Spearfeh database

Fig.44 Visualizacion de informacion General de capas

5.2.2 Visualizacion de Rango de Categorias
Esta funcion soélo puede ser accedida desde el item “Rango de

Categorias” del Médulo Raster o desde el item “Rango de Categorias”
del menu que se despliega al hacer clic derecho en la capa Raster.

Muestra el minimo y méaximo de categorias de la capa.
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| = | ] o] By x| ofa )i u®] 1|

MandiEs

i el Fmest iy~ i e e |

Rango de caligarias del mapa elevabon dem
mife 1 DEE

1] mae=1240

L

2 |+

i B

Raster [vector| Saes |

Hohund

Fig.45 Visualizacion de rango de categorias de capas raster.

5.2.3 Visualizacion de Coordenadas
Esta funcion puede ser accedida en el item “ldentificar Coordenadas”

de los modulos Raster, vectorial y sites, desde el item “ldentificar

Coordenadas” del menu que se despliega al hacer clic derecho en una

capa en el inspector de capas o desde el botdon ‘E “ldentificar
Coordenadas” de la barra de herramientas. La informacion mostrada
corresponde a las coordenadas georreferenciales del punto sefalado
y la categoria de ese punto.

La siguiente figura muestra la identificacién de coordenadas del mapa
vectorial roads accedido por el botdn de identificar coordenadas de la

barra de herramientas.
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SN TEIJAL05140E) 47161 20 EMETZ0A0D
R IREN T TR R Ass 5.0.2 - Manitor: x0 T

Coordenada Selecciona

606260, 5530 5466(E) 434
roads in PERMANENT U
Coordenada Selecciona

B07T150.61026939(E) 494
rads in PERMANENT L
Coordenada Selecciona

053391 11832HE) 4924

8 Capa Vectorial .

Fig.46 ldentificacion de coordenadas de una capa.

5.3 VISUALIZACION DE HISTOGRAMAS

A esta funcion se puede acceder desde el menu principal en el Modulo
Raster en el item “Histograma”, desde el item “Histograma” del menu

que se despliega al hacer clic derecho en una capa Raster en el

inspector de capas o desde el botén El “Histograma” de la barra de
herramientas. Si el usuario no selecciona un monitor el histograma
sera visualizado por defecto en el monitor X1. En el monitor se puede
ver el nombre de la capa, el nombre del mapset en el que se
encuentra la capa y el la parte baja del monitor el significado de las
abscisas X, y en el histograma:

Abscisa X: los valores de las celdas en centenas.

Abscisa Y: El numero de celdas en centenas.
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erade index |

Fig.47 Visualizacion de un histograma.

5.4 APLICAR ZOOM

Esta funcidon contiene dos submenus: zoom in y zoom out. La funcion
puede ser accedida desde el item “Zoom” de los mddulos Raster,
Vectorial y Sites, desde el item “Zoom” del menu que se despliega al

hacer clic derecho en cualquier capa del Inspector de capas o desde

los botones ‘ “Zoom in” y ‘ﬂ “zoom out” de la barra de

herramientas.

5.4.1 Zoom in
Al aplicar esta funcidn se convierte el icono del Mouse en forma de
cruz y cada vez que se de clic en el monitor amplia la capa, para salir

de la opcién se debe dar clic derecho sobre el monitor.
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Fig.48 Aplicando Zoom in

5.4.2 Zoom out

Al aplicar esta funcidn se convierte el icono del Mouse en forma de
cruz y cada vez que se de clic en el monitor se disminuye la capa,

para salir de la opcion se debe dar clic derecho sobre el monitor.

[v INTERFAZ GRAFICA GRASShame/rotio/P ryectow/spearfish PILAMANENT
Proyecto Mapsal Monilce Easter Yecir Sies Ieporiar Espotar Operpciones Comsdon Ayuda

| e] o] Bl x|e|a@ ] ol

| e e

[ evatzndem B (3 GRASS 507 - Manior: =0

2= |=

Fig.49 Aplicando zoom out
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6. IMPORTACION Y EXPORTACION DE CAPAS

La importacion y exportaciobn de capas esta disefiada para los
siguientes formatos:

» Raster: ASCII, tiff, erdas, ArcView, Png

» Vector: ASCII, AUTOCAD, ArcView, Arc/Info

» Sites: ASCII.

6.1 IMPORTACION DE CAPAS
La importacion de capas es el procedimiento que consiste en ver y

manipular mapas de otros sistemas externos.

Esta funcion puede ser accedida desde el Modulo “Importar” del menu
principal el cual contiene tres submenus: Raster, Vector y Sites los
cuales poseen a su vez otros submenus de los formatos que pueden

ser importados.

Al seleccionar el formato del mapa que se desea importar se
despliega un cuadro de dialogo que le permite escoger un archivo que
contenga la extension del formato previamente seleccionado en el

mend.

En la figura se importa un mapa en formato tiff.
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V INTERFAZ GRAFICA GRASS/home/rocio/Proyectos/spearfish/PERMANENT o [
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Fig.50 Importacion de una capa Raster en formato Tiff

Luego de seleccionar el archivo a importar se solicita un nuevo

nombre para ser almacenado en el mapset actual e inmediatamente

se puede consultar la capa en las listas del inspector de capas, segun

el tipo de capa (Raster, Vectorial o sites).

hd Nombre del Mapa

Por favor teclee un nombre para el mapa

[EDHIBI‘I‘IBS

ok | cancel |

L ol

Fig.51 Ventana solicitando nombre para la importacion

de la capa Raster en formato Tiff

6.2 EXPORTACION DE CAPAS

La exportacion de capas es el mecanismo que convierte un archivo de

Grass a otro formato para poder ser entendido por otros sistemas

SIG.
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La funcidon de exportar capas puede ser accedida por medio del
Modulo “exportar” del mena principal o desde el item “exportar” del
menu que se despliega al hacer clic derecho en una capa en el
inspector de capas. Al seleccionar el item de exportar se presenta un
cuadro solicitando el nombre del mapa a exportar. El archivo del
mapa quedara siempre ubicado en el Home del usuario que se

encuentra en Linux.

Y Nombre delMapa 70

For favor tecles un nombre para el mapa

| streamsZ

!iK ” i Cancel |

Fig.52 Ventana solicitando nombre para la

exportacion de la capa.

6.3 RASTERIZACION

La rasterizacion es el proceso por el cual se convierte una capa
vectorial al formato raster. Esta funcion se encuentra en el item
“Rasterizar” del Mdédulo Vector en el menu principal o en el item
“Rasterizar” del menu que se despliega al hacer clic derecho sobre
una capa vectorial en el inspector de capas. La funcidn solicita un
nombre para el nuevo mapa Raster y queda almacenado en la lista de
capas raster que se encuentra en el inspector de capas del actual
mapset. En la siguiente figura se rasterizo la capa vectorial roads y

se le asigno el nombre de carreteras a la nueva capa Raster.
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ﬂ Nombre del Mapa

|
| Por favor teclee un nombre para el nuevo mapa raster

!
! Icarreterasl

! Cancel | 5

Fig.53 Rasterizacion de la capa vectorial.
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7. OPERACIONES CON MAPAS RASTER

7.1 OPERACIONES CON UN MAPA RASTER

Para realizar operaciones con un mapa Raster se pueden acceder
desde el item “Aplicar funcién” localizada en el Médulo Raster del
menu principal o desde el item “Aplicar funcion” del menu que se
despliega al hacer clic derecho en la capa Raster que se encuentra en
el inspector de capas. El item “Aplicar funcion” contiene los
siguientes submenus: Suma, Resta, Multiplicacién, Division vy

Condicional.

Las cuatro primeras operaciones consisten en tomar la capa Raster a
la que se desea aplicarle la operacion y digitar la constante que

afectara a cada una de las categorias de la capa.

7.1.1 Operacion de Multiplicacion

Esta funcién solicita un nombre para el nuevo mapa Raster después
de aplicarle la operacion a las categorias, es decir al multiplicar el
mapa por un valor cada una de las categorias del nuevo mapa

quedaran multiplicadas por ese valor.

Fig.54 Operacion de Multiplicacion en la capa raster.
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Luego de digitar el nombre del mapa, se despliega un cuadro que

solicita digitar la constante para la operacion.

v 4 Constante para el Mapa

| Por favaor teclee una constante para el nuevo mapa raster

100 =1
[a]:4 Cancel

Fig. 55 Operacion de Multiplicacion en la capa raster.

El nuevo mapa quedarad almacenado en la lista Raster del inspector

de capas y cada categoria del mapa estard multiplicado por 100.

7.1.2 Funcion Condicional
Esta funcion despliega una ventana que contiene los siguientes

campos:

v - %
v 7; .\I\nterfaz Grafica

< \\d ~ GRASS
\/

Nombre Nuevo Maga |B

r Condicion
Capa Raster Operator Constante

a9 | i elevation.dem = 1S 1200

|2 |« |>

- mhn Em ﬁﬂmﬂm ....................................
Raster 1ua:mr't Sitaz i —_—_— :
| % Expresion “# Constante
iractids !_ Capa Raster Operator Constante
soil br.depth ! elevation.dem i* L ]mm
arode. index | St L FUPACOD N SRS

texdure it

elevation.died [
upares Capa Raster Operador  Contante
erosion i

roads? i
elevaciones |
Istreams.r |
istreams.g |

[ e
& |
g
g
F
%.

H

| « Expresion “ Constante

elevation.dem

Aceptar E Cancelar ]

I u J

Fig.56 Funcion condicional en capas raster.
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Ejemplo mostrado en la anterior ventana:
If (elevation.dem<=1200, 1200,0)

» Nombre del mapa: En este campo se solicita el nombre para
el nuevo mapa Raster. En este caso el nuevo mapa sera el

mapa B.

» Condicional

Capa Raster: Aparece la capa raster que se selecciono en la lista
raster para aplicar el condicional. En este caso la capa raster es
elevation.dem.

Operadores: mayor o igual (>=), menor o igual (<=), mayor
(>), menor (<), igual (==), diferente (j=). En el ejemplo se
trabajo con el operador légico <=

Constante: Es un valor de referencia entre las categorias. En el
ejemplo se toman las categorias que sean menores 0O iguales a

1200.

» Accion en Caso Afirmativo

A las categorias del mapa Raster que cumplen con el condicional,
se le puede aplicar una operacioén, o asignarles directamente un
valor. Si se escoge la Constante las opciones de operador y capa
quedan deshabilitadas. En el ejemplo se seleccioné la constante y
se asign6é el valor de 1200 a las capas que cumplan con la

condicion de ser <= a 1200.
» Accion en Caso Negativo

Con las categorias del mapa Raster que no cumplen con el

condicional, de igual forma, se les puede aplicar una operacion o
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asignarle directamente un valor. En este caso a las categorias que
no son <=1200 se les asigno el valor de cero.

De esta manera la capa Raster llamada elevation.dem quedara
clasificada solo en dos categorias. A continuacion se observa el

resultado de la operacion con la capa Raster.

Visualizacion Mapa B

v | [NTERFAZ GRAFICA GRASS/home/rocio/Proyectos/spearfish/PERMANENT

EBroyecio Mapset Monfor Baster Yector S#%es lspordar Exportar Operaciones Conedon Ayuda

el e x| e|ale i alw 1]
Mandores
P vl X R X o KE

e R

4
¥
he|

9

Raster |vector| Sites |

Fig.57 Visualizacion del mapa B.

7.2 OPERACIONES CON VARIOS MAPAS RASTER

Estas funciones pueden ser accedidas desde el Médulo “Operaciones”

que se encuentra en el menu principal.

7.2.1 Superposicion

Esta operacién permite superponer dos mapas raster. Despliega una
ventana que solicita la siguiente informacion para la superposicién de
capas: nombre del nuevo mapa, mapa raster de fondo y mapa raster
superpuesto.

A continuacion se expondra un ejemplo:
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b d Superposicion

Interfaz Grafica

\W/ GRASS

Hombre Huevo Mapa o

Raster Fondo elevation.dem _I

Raster Superpuestp  0ads .',|

Aceptar Cancelar
L )

Fig.58 Ventana para la superposicion de capas raster

» Nombre Nuevo mapa: Es el nombre para el nuevo mapa
raster resultado de la superposicion de los dos mapas. En este
caso se llamo6 mapa D.

» Raster Fondo: Contiene la lista de las capas raster disponibles
en el mapset, este mapa no tiene ninguna restricciones para su
uso. En el ejemplo presentado se tomo el mapa raster llamado
elevation.dem.

» Raster Superpuesto: Contiene una lista de capas raster
disponibles en el mapset actual, este mapa debe contener
espacios nulos, es decir donde no existan categorias para que
se pueda observar la superposicion. En el ejemplo se utilizo el

mapa raster roads.

A continuacién se visualiza el resultado de la superposicion del los

mapas elevation.dem y roads.
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Visualizacion mapa D

"% INTERFAZ GRAFICA GRASS/home/roci/Proyectos/spearfish/PERMANENT

| Proyects Mapset Monitor Raster Vector Sites Importar Exportar Operaciones Conedon Ayuda

= | 5] = x| @] x| it a]w] 2]

LA v X v v v v X v

Ep

hd GRASS 5.0.2 - Monitor: X0

g

Raster |Vector| Stes |

Fig.59 Visualizacion mapa D.

7.2.2 Operaciones

Esta funcion

permite realizar las operaciones de:

resta,

multiplicacion y division entre mapas Raster. Al seleccionar el item

despliega la siguiente ventana.

\d Formula ' EE x

Interfaz Grafica

GRASS

Hombre Huevo Mapa

=
Mapa A \rushmore _"l
Operador |+ i
Mapa B |s0ils _"'l
Aceptar | Cancelar |

L =

Fig.60 Ventana para realizar operaciones con dos mapas raster
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Nombre Nuevo Mapa: Nombre del nuevo mapa raster
después de la operacion entre los dos mapas de entrada. En la
figura se llama C el mapa resultante.

Mapa A: Se escoge de una lista de capas raster disponibles en
el actual mapset. En el ejemplo se selecciono el mapa

rushmore.

Fig.61 Visualizacion del mapa Rushmore

Operador: suma, resta, multiplicacién y divisiéon. En este caso
la operacion seleccionada es la suma.
Mapa B: Se escoge de una lista de capas raster disponibles del

actual mapset. En el ejemplo se selecciono el mapa soils.

Fig.62 Visualizacion del mapa Soils

Como resultado de la operacion de suma entre el mapa A y el

mapa B se obtuvo el mapa C.
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Visualizacion mapa C

=i )

Cag | INTERFAZ GRAFICA GRASS/home/rocio/Proyectos/spearfish/PERMANENT

Broyecto Mapset Monilor Faster Veclor Siles [mportar Exportar Operaciones Conexion Ayuda

e | ] m]x|e]ala e[ | u[w] |

B B - ]

Ec R
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Raster |vector| Snes |

Fig.63 Visualizacion del mapa C

7.2.3 Condicional

Esta funcidon permite realizar dos condiciones con mapas raster.

e

ha Condicion varios
y \ J“t‘?!'faz Grafica Homibre Huevo Mapa
[ GRASS |
\/
Condicion
Capa Raster Operador Constante coneclor  Capa Raster Operador Constants
soils A -5 [ ga | [owvatongem [ [+ 1] [s00
r Pecion Caso Afirnalive ———————— - Accion Caso Hegattve ———————
| + Exprasion <+ Constants | + Exprision w Constarte _
Capa Raster Operador Constante Caga Raster Operador  Constante
[bugsies i B [ [bugsies i e o
Aceplar i Cancelar i

Fig.64 Ventana para realizar una operacién con dos

condicionales entre mapas raster.

» Nombre Nuevo Mapa: nombre del mapa resultado de la

operacion. En el caso de la figura el nuevo mapa serda el mapa

E.
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» Conector: ElI conector es aquel que conecta las dos
condiciones. Los conectores disponibles son: Y (&&), O (]])- En

este caso se escogio6 el conector Y.

» Condicion: Contiene dos condiciones unidas por un conector.
Cada condicidon contiene los siguientes campos:
Capa Raster: una lista de la cual se puede seleccionar la capa
raster.
Operador: mayor o igual que (>=), menor o igual que (<=),
mayor (>), menor (<), igual (==), diferente (j=).
Constante: es el valor de una categoria.

En el ejemplo se trabajo con las siguientes condiciones:

If ((soils==2) && (elevation.dem >300), 1,0)
Si una celda del mapa soils tiene categoria 2 y una celda del mapa
elevation.dem tiene categoria mayor de 300, se produce una nueva

celda con categoria uno y caso contrario con categoria cero.

» Accion Caso Afirmativo: A las categorias del mapa Raster que
cumplen con el condicional, se le puede aplicar una operacion,
o0 asignarles directamente un valor. Si se escoge la Constante
las opciones de operador y capa quedan deshabilitadas. En el
ejemplo se seleccion6 la constante y se asignoé el valor de 1 a

las capas que cumplan con las dos condiciones a la vez.

» Accion Caso Negativo: A las categorias del mapa Raster que
no cumplen con el condicional, se le puede aplicar una
operacion, o asignarles directamente un valor. Si se escoge la
Constante las opciones de operador y capa quedan

deshabilitadas. En el ejemplo se selecciono la constante y se
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asigno el valor de 0 a las capas que no cumplan con las
condiciones a la vez.

A continuacién se presenta el resultado del ejercicio anterior:
Visualizacion Capa E

% |INTERFAZ GRAFICA GRASS/homefrocio/Proyectos/spearfish/PERMANENT

Eroyecto hiapsel Monitor Baster Wactor Sites [mporar Exportar Opergciones Eunaébdc.ln. .N;uua
o] x|s| mx|ejajalei]| Wj@| ]|

Muonitores
T Kl w R v w W v S B

e R GRASS 5.0.2 - Monitor: 00

4|
+|
o

u

Raster |Vector| Sites |

Fig.65 Visualizacion Capa E.
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8. CONEXION A POSTGRES

Por medio de éste Modulo el usuario puede conectarse a la base de
datos postgresgl para adicionar informacion tematica su proyecto
GRASS.

8.1 DATOS DE ACCESO

Esta funcion se encuentra en el Modulo conexion del menud principal,
ésta es la unica funcién habilitada cuando se inicia la interfaz. Esta
ventana solicita el login y el password del usuario. Se maneja dos
tipos de usuario el usuario normal y el administrador, para el usuario
normal quedan habilitados los items: Agregar atributos, Asignar valor
a un punto, Consultar en la base de datos y para el administrador de

la base de datos quedan habilitadas todos los items del Médulo.

AN Interfaz Grafica

M/ GRASS

Aceptar | Cancelar |

L )

Fig.66 Ventana para acceder a la base de datos.
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8.2 AGREGAR USUARIOS

Esta funcion es solo habilitada para el administrador de la base de
datos. La ventana solicita un login y password para el nuevo

usuario.

d Agregar Usuario:
f’i\\!\ntggfaz Grafica
: Grafica
<\M// GIRAWSS

Aceptar | Cancelar |

L )

Fig.67 Ventana para agregar usuarios a la base de datos

8.3 CAMBIAR CONTRASENA

Esta funcion es habilitada solo para el administrador de la base de
datos. El administrador debe introducir el login del usuario y el
nuevo password para el usuario, quedando inmediatamente

actualizado.
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4 Cambiar Password

5 /«”’\ interfaz Grafu::a

@iﬁﬁ%

Aceptar | Cancelar |

(T "

Fig.68 Ventana para cambiar el password de los usuarios.

8.4 ADICIONAR ATRIBUTOS

Esta funcidon es habilitada tanto para el usuario normal de la base de
datos como para el administrador. La ventana desplegada permite

agregar atributos a un proyecto con su respectiva descripcion.

b Adicionar Atribulos
AN Interfaz Grafica

W GRASS

— Atributo

Mombre |pgpiacion

Descripcion

Total de habitanteq

Aceptar | Cancelar [

Fig.69 Ventana para agregar atributos a la base de datos
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8.5 ASIGNAR ATRIBUTOS A UN PUNTO

Esta funcion lanza el identificador de coordenadas para realizar la
captura de la coordenada a la cual el usuario desea asignar un
atributo de una lista desplegable que se encuentra en la ventana y un
valor para el atributo. En la ventana se observa que en la
coordenada: 591217.21875 (E), 4919051.34375(N) del mapa soils se

presenta un cultivo de trigo.

ed Asignar Atributos al punto Pl=E 4 L = |

Sy Interfaz Grafica
rd | \ 2 ;

s0ils
Coordenadas
S92 7.21875 Esle
43159051 . 34375 Horte
s e

Valor ITfiSI'i
Aceptar Cancelar 1
L

=}

Fig.70 Ventana para asignarle valores a los atributos.

8.6 CONSULTAR A LA BASE DE DATOS

Esta funcion lanza el identificador de coordenadas para seleccionar la
coordenada de interés, desplegandose en el visor de texto
informacion acerca de las caracteristicas de las coordenadas cercanas

a dicho punto.
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Afributo... Cultive= Trigo

* 1 Coordenada (E): 531217,21875 Coordenada (M):

Coordenada (E): §91217,21875 Coordenada (N):
Atributa... Cultivo= maiz

4 | Coordenada (E): 591217,21875 Coordenada (N):

................................................................................. atributo... Cultivo= arroz

Coordenada (E): 591276,84375 Coordanada (M):
1 Atributa... Ocupacion= ganaderia

2

f

Datos encontrados en la base de datos sobre el mapa...soils

4913051,34375

4919110,96875

4313081,13625

4913051,34375

Fig.71 Visor de texto con la informacion encontrada en la base de

datos sobre el punto seleccionado.
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9. OPERACIONES BASICAS CON CAPAS

9.1 RENOMBRAR CAPAS

Esta funcion se puede acceder desde el item “Cambiar Nombre” Capa
de los modulos Raster, vectorial y sites o desde el item “Cambiar
Nombre” del menu que se despliega al hacer clic derecho en
cualquier capa del inspector de capas. Esta funcibn muestra un

cuadro solicitando el nuevo nombre para la capa.

(0] | Zancel

Fig.76 Renombrando Capas

9.2 COPIAR CAPAS

Esta funcion se puede acceder desde el item “Copiar Capa” de los
modulos Raster, vectorial y sites, desde el item “Copiar Capa” del

menu que se despliega al hacer clic derecho en cualquier capa del

inspector de capas o desde el boton | “Copiar Capa” de la barra
de herramientas. Esta funcién muestra un cuadro solicitando un
nombre para la capa. Después de introducir el nombre la nueva capa

ésta queda en el Inspector de capas del actual mapset.
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For favor teclee un nomhbre para el mapa

|bugsitesz

L

ik | Cancel |

Fig.77 Copiando Capas
9.3 ELIMINAR CAPAS

Esta funcién se puede acceder desde el item “Eliminar Capa” de los
modulos Raster, vectorial y sites, desde el item “Eliminar Capa” del

menu que se despliega al hacer clic derecho en cualquier capa del

inspector de capas o desde el boton %] “Eliminar Capa” de la barra de
herramientas. Esta funcibn muestra un mensaje de dialogo que le
dice al usuario si realmente quiere borrar la capa seleccionada, al
presionar el boton Aceptar la capa desaparece del inspector de capas

y por consiguiente del mapset.
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10. MANEJO DE CAPAS EN EL MONITOR

El inspector de monitores esta disefiado para observar las capas que
se encuentran visualizadas en cada monitor y poder observar el
orden en el que fueron visualizadas las capas.

La siguiente figura muestra el monitor xO con la visualizaron de la
capa sites llamada archsites, la capa vectorial roads, y por ultimo la
capa raster elevation.dem. En el monitor solo se observa la capa
raster debido a que para poder visualizar las tres capas, deben ir en

el siguiente orden: Raster, vectorial y sites.

EE R
honitores

Llaschsines ¥ 3

Hlroads LA
Hletevation dem R ﬂ

B
Raster |vector] Sites |

Fig.78 Visualizacion incorrecta de varias capas en un monitor

Para lograr hacer el cambio correcto de capas, se pueden utilizar los
botones que contienen fechas para subir o bajar una capa. El botén
de borrar es utilizado para eliminar una capa antes de volver a

redibujar en el monitor, y por ultimo se encuentra el botén redibujar,
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que dibujara las capas que se encuentren chequeadas, tomando
como orden de dibujo de arriba hacia abajo.
A continuacién se muestra el resultado de colocar las capas en el

orden adecuado.

"W | INTERFAZ GRAFICA GRASShome/rocio/Proyectos/speari] sh/FERMANENT - )
|Eroyectn Mapsel Monitor Raster Veclor Sites Importar Exportar Operaciones Coneson Ayuda

2|2 =) m|x|e|a|a /el u[8] -

B X v w K v v xS N

W glgvation gem R ha GF ! bl =[Bix
W roads LA

+ o
#] T
i : 1

bt B
s |vectr] sees |

Viingo Capaiager. | Poyects spearsn

Fig.79 Visualizacion de varias capas en un monitor
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11. AYUDA

11.1 CONTENIDO

En este item se encontrara una guia para realizar las diferentes

operaciones en la interfaz.
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Fig.72 Pagina de ayuda.

11.2 GLOSARIO
Este item presenta un glosario sobre algunos términos encontrados

en la ayuda proporcionada. En la ayuda cada vez que se encuentra

una de las palabras del glosario se remite éste.
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11.3 ACERCA DE GRASS

Esta pagina presenta una descripcion del software GRASS, de su
historia, caracteristicas, instalacion de los binarios, estructura de
informacién y descripcion de algunos médulos.

~

Location Edn Yhew (o Gockmads Jools Setings \iedow ke
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Fig.73 Pagina sobre la descripcion del software GRASS

11.4 LICENCIA PUBLICA GENERAL (GPL)

En ésta pagina se presenta la licencia publica General (GPL) por la
cual se rigen las herramientas que fueron utilizadas en el desarrollo

de la interfaz.

Location Edn Veew Go Bookmarks Tools Seffings Window Help
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Esta &5 la conocida GNU Public License (GPL), werdn 2 {de justo de 1991, que cubse la mayor pane gl
sofoware de la Free Software Foundation, las aplicaciones web que ofrece y muchos mo progeamas.

Copyaght 10 1965, 1991 Free Soltwise Foundation, Ing,

B7S Mass Ave, Cambsdge, MA 02133, EELL
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Fig.74 Pagina que presenta la Licencia Publica General (GPL)
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11.5 ACERCA INTERFAZ GRAFICA GRASS
Esta ventana presenta la version de la interfaz, sus autores y las

herramientas con las cuales fue desarrollada.

hd Acerca de INTERFAZ GRAFICA GRASS [SRil=| | x

~

Ay \Ente!:faz Grafica
~ GRASS

INTERFAZ GRAFICA GRASS
Version 1.0

Realizado por:
GRUPO GEMA
Ingenieria de Sistemas

Auloras:
Melba Susana Chaparro
melsung@hotmail. com

Rocio andrea Villamizar
rosyandreadD@hotmail com

Desarrollado en Open Kyl Yersion 3, ulilizando
Grass, bajo la Licencia Publica General (GPL).

Bucaram
UNIVERSIDAD INDUSTRIAL DE SANTANDER
Santander (Colombia)
Marzo, 2005

[cepiar
- -

Fig.75 Ventana sobre el acerca de la INTERFAZ GRAFICA GRASS

Version 1.0
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ANEXO B
HERRAMIENTAS GNU
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HERRAMIENTAS GNU

INTRODUCCION

En la actualidad miles de personas y organizaciones estan usando
software libre, debido a que reduce enormemente los costos, permite
ojear y estudiar dicho cdédigo, detectar errores rapidamente,
modificarlo segun las necesidades y adaptarlo a los propios equipos
informaticos aprovechando mejor las caracteristicas de las maquinas.
Trabajando con Software libre, con manejo de licencias GNU/GPL, se
busca que las aplicaciones sean mas econdémicas durante su
desarrollo e implantacion. Ademas, se encuentra gran soporte de
personas que usan el software libre y que por tanto en caso de
requerir de sus servicios, éstos estan al alcance de quien los requiere

y a precios razonables.

Al hablar de software libre se puede pensar en que no es muy
agradable el entorno de trabajo, esto queda sin fundamento gracias a
que por ser codigo abierto permite que miles de programadores
trabajen en forma conjunta actualizandolo constantemente, evitando
que los programas sean perecederos, al igual que buscan ampliar las

aplicaciones graficas de las herramientas.

COMO SURGE EL PROYECTO GNU?

Todo comenz6 a finales de la década de los 60, cuando los sefiores
Ken Thompson y Dennos Ritchie los cuales trabajaban para los Bell

Laboratories (hoy en dia AT&T), desarrollaron un sistema operativo

denominado UNIX. Este era un sistema elegante y sencillo, que
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originalmente corria en una maquina (DEC PDP-7) que era menos
potente que cualquier teléfono movil actual. El sistema se escribié en
lenguaje ensamblador, especifico para el PDP-7, presentando un
problema muy serio debido a que no podia transportarse a otro
computador, para correr UNIX en otro computador tenian que
reescribirlo integramente. De aqui naci6 la idea de crear un lenguaje
ensamblador “abstracto”, de manera que reescribiendo UNIX en dicho
lenguaje disminuyeran los esfuerzos por transportarlo a una nueva
arquitectura. Asi nacié el lenguaje de programacion C y con este
lenguaje UNIX fue reescrito convirtiéndose asi en el primer sistema

operativo transportable de la historia.

Después AT&T que poseia los Bell Laboratories no podia explotar
comercialmente UNIX, debido a su calidad de monopolio, es por ésta
razon que la compafia permitido su distribucibn a empresas y
universidades por un precio simbdlico. Esto fue un factor crucial en la

expansion y desarrollo de UNIX.

A partir de ese sistema surgieron muchas variantes como System V,
SunOs entre otros, pero todo este sistema de cooperacion se vio
afectado debido a que en el afo de 1984 debido a la ley
antimonopolio que existia en EEUU, AT&T fue obligada a dividirse. A
partir de dicho momento desaparecio la restriccibn que le impedia
explotar comercialmente UNIX y la primera medida que se dej6é notar
fue la restriccion en la distribucion del codigo fuente del sistema,
presentandose asi una amenaza para ese estado de cooperaciéon gue

se habia establecido.
En el afio 1984, Stallman decidio iniciar el proyecto GNU, un proyecto

cuya finalidad era proporcionar un sistema operativo similar a UNIX,

pero con una licencia que impidiera que dicho sistema padeciera la
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amenaza presentada a UNIX. Dicha licencia se llamé GPL (Licencia
Publica General) la cual le confiere al software la propiedad de ser

libre y permanecer libre.

DEFINICION DEL SOFTWARE LIBRE

El Software Libre es un asunto de libertad, no de precio, esto puede
confundirse debido a que la palabra (free) significa tanto libre como
gratis. Software Libre se refiere a la libertad de los usuarios para
ejecutar, copiar, distribuir, estudiar, cambiar y mejorar el software.
De modo més preciso, se refiere a cuatro libertades de los usuarios

del software:

La libertad de usar el programa, con cualquier propdsito.

e La libertad de estudiar como funciona el programa, y adaptarlo
a sus necesidades. El acceso al cédigo fuente es una condicion

previa para esto.
e La libertad de distribuir copias.

« La libertad de mejorar el programa y hacer publicas las mejoras

a los demas, de modo que toda la comunidad se beneficie.

Un programa es software libre si los usuarios tienen todas estas
libertades. Asi pues, deberia tener la libertad de distribuir copias, sea
con o sin modificaciones, sea gratis o cobrando una cantidad por la
distribucion, a cualquiera y en cualquier lugar. El ser libre de hacer
esto significa (entre otras cosas) que no tiene que pedir o pagar

permisos.

La libertad para usar un programa significa la libertad para cualquier
persona u organizacion de usarlo en cualquier tipo de sistema
informatico, para cualquier clase de trabajo, y sin tener obligacion de

comunicarselo al desarrollador o a alguna otra entidad especifica.
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FILOSOFIA DEL SOFTWARE LIBRE

La filosofia actual del software libre es dar la libertad a todo usuario
de redistribuir y cambiar software. Segun la Free Software
Foundation, FSF, el proyecto GNU es el punto de partida para
entender lo que hoy es Linux. No es posible comprender qué es
software libre sin abordar los conceptos de licencia, derechos de
autor, copyright u otras denominaciones que pretende proteger el
trabajo realizado por una persona. Para el proyecto GNU lo
importante no es proteger el trabajo que ha realizado un individuo
sobre un programa sino proteger legalmente que haya seguridad de

que un software no va a ser apropiado por alguien.

Para esta proteccion el proyecto GNU utiliza el concepto “copyleft"
con el que se pretende proteger de modo legal estas libertades para
todos. El software protegido con “copyleft” es software libre cuyos
términos de distribucion no permiten a los redistribuidores agregar
ninguna restriccion adicional cuando éstos redistribuyen o modifican
el software. Esto significa que cada copia del software, aun si ha sido

modificado, debe ser software libre.

Bajo los términos de la licencia Publica General (GPL) se distribuye
una gran variedad de software, entre los que se encuentran: Linux,
Open Kylix, Postgresql, y el SIG GRASS, productos que fueron
utilizados para la implementacion de la nueva interfaz gréfica para el
software GRASS. Debido a la naturaleza de éstas aplicaciones la
nueva interfaz se rige bajo los términos de la licencia GPL, por lo cual
se proporcionarad en su distribuciéon una copia de ésta y del codigo
fuente de la aplicacion para de ésta forma cumplir con los términos
de la licencia que se exponen a continuacibn y garantizar la

continuidad del proyecto.
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LICENCIA PUBLICA GNU
Esta es la conocida GNU Public License (GPL), version 2 (de junio de

1.991), que cubre la mayor parte del software de la Free Software
Foundation, las aplicaciones web que ofrece y muchos mas

programas.
Copyright (C) 1989, 1991 Free Software Foundation, Inc.
675 Mass Ave, Cambridge, MA 02139, EEUU

Se permite la copia y distribuciobn de copias literales de este

documento, pero no se permite su modificacion.
Preambulo

Las licencias que cubren la mayor parte del negocio del software
estan disefiadas para quitarle a usted la libertad de compartir y/o
modificar el cdédigo fuente. Por el contrario, la Licencia Publica
General de GNU pretende garantizarle la libertad de compartir y
modificar software libre, para asegurar que el software es libre para
todos sus usuarios. Esta Licencia Publica General se aplica a la mayor
parte del software del la Free Software Foundation y a cualquier otro

programa si sus autores se comprometen a utilizarla.

Cuando se habla de software libre, se refiere a libertad, no a precio.
Las Licencias Publicas Generales estan disefiadas para asegurar que
se tenga la libertad de distribuir copias de software libre (y cobrar por
ese servicio si se quiere), de que reciba el codigo fuente o que pueda
conseguirlo si lo quiere, de que pueda modificar el software o usar
fragmentos de él en nuevos programas libres, y de que sepa que

puede hacer todas estas cosas.

Para proteger sus derechos se necesita de algunas restricciones que

prohiban a cualquiera negarle a usted estos derechos o pedirle que
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renuncie a ellos. Estas restricciones se traducen en ciertas
obligaciones que le afectan si distribuye copias del software, o si lo

modifica.

Por ejemplo, si distribuye copias de uno de estos programas, sea
gratuitamente, o a cambio de una contraprestacion, debe dar a los
receptores todos los derechos que tiene. Debe asegurarse de que
ellos también reciben, o pueden conseguir, el cdédigo fuente. Y debe

mostrarles estas condiciones de forma que conozcan sus derechos.
Se protegen los derechos con la combinacion de dos medidas:
1. Poner el software bajo copyright y

2. Le ofrecer esta licencia, que le da permiso legal para copiar,

distribuir y/o modificar el software.

También, para la protecciéon de cada autor y la de la fundacién, se
quiere asegurar de que todo el mundo comprende que no se
proporciona ninguna garantia para este software libre. Si el software
se modifica por cualquiera y éste a su vez lo distribuye, sus
receptores deben saber que lo que tienen no es el original, de forma
que cualquier problema introducido por otros no afecte a la

reputacion de los autores originales.

Por dltimo, cualquier programa libre esta constantemente amenazado
por patentes sobre el software. Con el fin de evitar el peligro de que
los redistribuidores de un programa libre obtengan patentes por su
cuenta, convirtiendo de facto el programa en propietario. Para evitar
esto, se ha dejado claro que cualquier patente debe ser pedida para

el uso libre de cualquiera, o no ser pedida.

Los términos exactos y las condiciones para la copia, distribucion y

modificacién se exponen a continuacion.
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Términos Yy condiciones para la copia, distribucion vy

modificacion

1. Esta Licencia se aplica a cualquier programa u otro tipo de
trabajo que contenga una nota colocada por el tenedor del
copyright diciendo que puede ser distribuido bajo los términos
de esta Licencia Publica General. En adelante, «Programa» se
referirA a cualquier programa o trabajo que cumpla esa
condicion y «trabajo basado en el Programa» se referira bien al
Programa o a cualquier trabajo derivado de él segun la ley de
copyright. Esto es, un trabajo que contenga el programa o una
porcion de él, bien en forma literal o con modificaciones y/o
traducido en otro lenguaje. Por lo tanto, la traduccion esta
incluida sin limitaciones en el término «modificacion». Cada

concesionario (licenciatario) sera denominado «usted».

Cualquier otra actividad que no sea la copia, distribucion o
modificacidn no esta cubierta por esta Licencia, esta fuera de su
ambito. El acto de ejecutar el Programa no esta restringido, y
los resultados del Programa estan cubiertos Unicamente si sus
contenidos constituyen un trabajo basado en el Programa,
independientemente de haberlo producido mediante la
ejecucion del programa. El que esto se cumpla, depende de lo

que haga el programa.

2. Usted puede copiar y distribuir copias literales del cédigo fuente
del Programa, segun lo has recibido, en cualquier medio,
supuesto que de forma adecuada y bien visible publique en
cada copia un anuncio de copyright adecuado y un repudio de
garantia, mantenga intactos todos los anuncios que se refieran

a esta Licencia y a la ausencia de garantia, y proporcione a
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cualquier otro receptor del programa una copia de esta Licencia

junto con el Programa.

Puede cobrar un precio por el acto fisico de transferir una copia,
y puede, segun su libre albedrio, ofrecer garantia a cambio de

unos honorarios.

. Puede modificar su copia o copias del Programa o de cualquier
porcion de él, formando de esta manera un trabajo basado en
el Programa, y copiar y distribuir esa modificacion o trabajo
bajo los términos del apartado 1, antedicho, supuesto que

ademas cumpla las siguientes condiciones:

a. Debe hacer que los ficheros modificados lleven anuncios
prominentes indicando que los ha cambiado y la fecha de

cualquier cambio.

b. Debe hacer que cualquier trabajo que distribuya o
publique y que en todo o en parte contenga o0 sea
derivado del Programa o de cualquier parte de él sea
licenciada como un todo, sin carga alguna, a todas las

terceras partes y bajo los términos de esta Licencia.

c. Si el programa modificado lee normalmente ordenes
interactivamente cuando es ejecutado, debe hacer que,
cuando comience su ejecucion para ese uso interactivo de
la forma mas habitual, muestre o escriba un mensaje que
incluya un anuncio de copyright y un anuncio de que no
se ofrece ninguna garantia (o por el contrario que si se
ofrece garantia) y que los usuarios pueden redistribuir el
programa bajo estas condiciones, e indicando al usuario
como ver una copia de esta licencia. (Excepcion: si el

propio programa es interactivo pero normalmente no
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muestra ese anuncio, no se requiere que su trabajo

basado en el Programa muestre ningln anuncio).

Estos requisitos se aplican al trabajo modificado como un todo.
Si partes identificables de ese trabajo no son derivadas del
Programa, y pueden, razonablemente, ser consideradas
trabajos independientes y separados por ellos mismos,
entonces esta Licencia y sus términos no se aplican a esas
partes cuando sean distribuidas como trabajos separados. Pero
cuando distribuya esas mismas secciones como partes de un
todo que es un trabajo basado en el Programa, la distribucion
del todo debe ser segun los términos de esta licencia, cuyos
permisos para otros licenciatarios se extienden al todo
completo, y por lo tanto a todas y cada una de sus partes, con

independencia de quién la escribio.

Por lo tanto, no es la intencidon de este apartado reclamar
derechos o desafiar sus derechos sobre trabajos escritos
totalmente por usted mismo. El intento es ejercer el derecho a
controlar la distribucion de trabajos derivados o colectivos

basados en el Programa.

Ademas, el simple hecho de reunir un trabajo no basado en el
Programa con el Programa (0 con un trabajo basado en el
Programa) en un volumen de almacenamiento o en un medio
de distribucibn no hace que dicho trabajo entre dentro del

ambito cubierto por esta Licencia.

. Puede copiar y distribuir el Programa (o un trabajo basado en
él, segun se especifica en el apartado 2), como codigo objeto o
en formato ejecutable segun los términos de los apartados 1 y
2, supuesto que ademas cumpla una de las siguientes

condiciones:
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a. Acompanarlo con el codigo fuente completo
correspondiente, en formato electréonico, que debe ser
distribuido segun se especifica en los apartados 1 y 2 de
esta Licencia en un medio habitualmente utilizado para el

intercambio de programas, o

b. Acompafarlo con una oferta por escrito, valida durante al
menos tres afos, de proporcionar a cualquier tercera
parte una copia completa en formato electronico del
codigo fuente correspondiente, a un coste no mayor que
el de realizar fisicamente la distribucion del fuente, que
sera distribuido bajo las condiciones descritas en los
apartados 1 y 2 anteriores, en un medio habitualmente

utilizado para el intercambio de programas, o

c. Acompanarlo con la informaciéon que recibiste ofreciendo
distribuir el cédigo fuente correspondiente. (Esta opciéon
se permite so6lo para distribucion no comercial y solo si
usted recibi6 el programa como codigo objeto o en
formato ejecutable con tal oferta, de acuerdo con el

apartado b anterior).

Por codigo fuente de un trabajo se entiende la forma preferida
del trabajo cuando se le hacen modificaciones. Para un trabajo
ejecutable, se entiende por codigo fuente completo todo el
codigo fuente para todos los moddulos que contiene, mas
cualquier fichero asociado de definicion de interfaces, mas los
guiones utilizados para controlar la compilacién e instalacion del
ejecutable. Como excepcion especial el cbédigo fuente
distribuido no necesita incluir nada que sea distribuido
normalmente (bien como fuente, bien en forma binaria) con los

componentes principales (compilador, kernel y similares) del
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sistema operativo en el cual funciona el ejecutable, a no ser

que el propio componente acompafe al ejecutable.

Si la distribucion del ejecutable o del cdodigo objeto se hace
mediante la oferta acceso para copiarlo de un cierto lugar,
entonces se considera la oferta de acceso para copiar el cédigo
fuente del mismo lugar como distribucion del codigo fuente,
incluso aunque terceras partes no estén forzadas a copiar el

fuente junto con el cédigo objeto.

. No puede copiar, modificar, sublicenciar o distribuir el Programa
excepto como prevé expresamente esta Licencia. Cualquier
intento de copiar, modificar sublicenciar o distribuir el Programa
de otra forma es invalida, y harda que cesen automaticamente
los derechos que te proporciona esta Licencia. En cualquier
caso, las partes que hayan recibido copias o derechos de usted
bajo esta Licencia no cesaran en sus derechos mientras esas

partes continuen cumpliéndola.

. No estd obligado a aceptar esta licencia, ya que no la ha
firmado. Sin embargo, no hay hada mas que le proporcione
permiso para modificar o distribuir el Programa o sus trabajos
derivados. Estas acciones estan prohibidas por la ley si no
acepta esta Licencia. Por lo tanto, si modifica o distribuye el
Programa (o cualquier trabajo basado en el Programa), esta
indicando que acepta esta Licencia para poder hacerlo, y todos
sus términos y condiciones para copiar, distribuir o modificar el

Programa o trabajos basados en él.

. Cada vez que redistribuya el Programa (o cualquier trabajo
basado en el Programa), el receptor recibe automaticamente
una licencia del licenciatario original para copiar, distribuir o

modificar el Programa, de forma sujeta a estos términos y
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condiciones. No puede imponer al receptor ninguna restriccion
mas sobre el ejercicio de los derechos aqui garantizados. No es
usted responsable de hacer cumplir esta licencia por terceras

partes.

. Si como consecuencia de una resolucion judicial o de una
alegacion de infraccion de patente o por cualquier otra razén
(no limitada a asuntos relacionados con patentes) se le
imponen condiciones (ya sea por mandato judicial, por acuerdo
0 por cualquier otra causa) que contradigan las condiciones de
esta Licencia, ello no le exime de cumplir las condiciones de
esta Licencia. Si no puede realizar distribuciones de forma que
se satisfagan simultaneamente sus obligaciones bajo esta
licencia y cualquier otra obligacion pertinente entonces, como
consecuencia, no puede distribuir el Programa de ninguna
forma. Por ejemplo, si una patente no permite la redistribuciéon
libre de derechos de autor del Programa por parte de todos
aquellos que reciban copias directas o indirectamente a través
de usted, entonces la uUnica forma en que podria satisfacer
tanto esa condicibn como esta Licencia seria evitar

completamente la distribucién del Programa.

Si cualquier porcion de este apartado se considera invalida o
imposible de cumplir, bajo cualquier circunstancia particular ha
de cumplirse el resto y la seccion por entero ha de cumplirse en

cualquier otra circunstancia.

No es el propoésito de este apartado inducirle a infringir ninguna
reivindicacion de patente ni de ningun otro derecho de
propiedad o impugnar la validez de ninguna de dichas
reivindicaciones. Este apartado tiene el Unico propésito de

proteger la integridad del sistema de distribucién de software
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libre, que se realiza mediante practicas de licencia publica.
Mucha gente ha hecho contribuciones generosas a la gran
variedad de software distribuido mediante ese sistema con la
confianza de que el sistema se aplicara consistentemente. Sera
el autor/donante quien decida si quiere distribuir software
mediante cualquier otro sistema y una licencia no puede

imponer esa eleccion.

Este apartado pretende dejar completamente claro lo que se

cree que es una consecuencia del resto de esta Licencia.

9. Si la distribucion y/o uso del Programa esta restringida en
ciertos paises, bien por patentes o por interfaces bajo
copyright, el tenedor del copyright que coloca este Programa
bajo esta Licencia puede afadir una limitacion explicita de
distribucion geogréafica excluyendo esos paises, de forma que la
distribucion se permita s6lo en o entre los paises no excluidos
de esta manera. En ese caso, esta Licencia incorporara la
limitacion como si estuviese escrita en el cuerpo de esta

Licencia.

10. La Free Software Foundation puede publicar versiones
revisadas y/o nuevas de la Licencia Publica General de tiempo
en tiempo. Dichas nuevas versiones seran similares en espiritu
a la presente version, pero pueden ser diferentes en detalles

para considerar nuevos problemas o situaciones.

Cada version recibe un niumero de versiéon que la distingue de
otras. Si el Programa especifica un numero de version de esta
Licencia que se refiere a ella y a «cualquier versién posterior»,
tienes la opcion de seguir los términos y condiciones, bien de
esa version, bien de cualquier version posterior publicada por la

Free Software Foundation. Si el Programa no especifica un
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numero de version de esta Licencia, puedes escoger cualquier

version publicada por la Free Software Foundation.

11. Si quiere incorporar partes del Programa en otros
programas libres cuyas condiciones de distribucion son
diferentes, escribe al autor para pedirle permiso. Si el software
tiene copyright de la Free Software Foundation, escribe a la
Free Software Foundation: algunas veces hacemos excepciones
en estos casos. Nuestra decision estard guiada por el doble
objetivo de preservar la libertad de todos los derivados de
nuestro software libre y promover el que se comparta y

reutilice el software en general.
AUSENCIA DE GARANTIA

12. Como el programa se licencia libre de cargas, no se ofrece
ninguna garantia sobre el programa, en todas las extensiones
permitidas por la legislacion aplicable. Excepto cuando se
indique de otra forma por escrito, los tenedores del copyright
y/u otras partes proporcionan el programa «tal cual», sin
garantia de ninguna clase, bien expresa o implicita, con
inclusion, pero sin limitacion a las garantias mercantiles
implicitas o a la conveniencia para un propésito particular.
Cualquier riesgo referente a la calidad y prestaciones del
programa es asumido por usted. Si se probase que el Programa
es defectuoso, asume el coste de cualquier servicio, reparacion

0 correccion.

13. En ningun caso, salvo que lo requiera la legislacion
aplicable o haya sido acordado por escrito, ningun tenedor del
copyright ni ninguna otra parte que modifique y/o redistribuya
el Programa segun se permite en esta Licencia sera responsable

ante usted por dafos, incluyendo cualquier dafio general,
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especial, incidental o resultante producido por el uso o la
imposibilidad de uso del Programa (con inclusién, pero sin
limitacion a la pérdida de datos o a la generacion incorrecta de
datos o a pérdidas sufridas por usted o por terceras partes o a
un fallo del Programa al funcionar en combinacion con cualquier
otro programa), incluso si dicho tenedor u otra parte ha sido

advertido de la posibilidad de dichos dafos.

FIN DE TERMINOS Y CONDICIONES
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