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2003-2004（下）《地  理  信  息  系  统》(B) 

（考试时间 120 分钟） 院系__________班级________ 姓名________  学号_____________ 题目序号 一 二 三 四 五 六 七 八 总分 得    分         阅 卷 人         
 （注：除填空题以外的各题请在答题纸上解答） 

一、填空题（每题 1分，共 10 分） 1．GIS 软件开发是整个 GIS 工程中最重要的环节，目前主要的开发路线有结构化开发方法（SP）方法、___________、___________、集成式开发策略。 

2．地理空间认知模型大体上分为        、        、        三类。 

3．面向对象方法的数据抽象技术包括分类、概括、       、        等。 

4．三维空间数据模型研究主要有两个趋势：一是采用基元及其组合来表示三维空间目标，并且这些基元本身能够用较简单的数学解析函数描述，二是采用        模型来表示三维空间特征及其属性的非均衡变化。 

5．专题地图的制图表示方法比较多，有定点符号法、等值线法、        、        等。 

二、名词解释（每题 2分，共 20分） 1．DIME  2．OpenGIS  3．GIS 互操作  4．地理数据和地理信息  5．空间索引  

6．规则格网模型  7．DTM 空间拟合  8．叠置分析（Overlay Analysis）  9．空间数据质量 10．3S 集成 
三、选择题（每题 2分，共 10 分） 

1．空间集合分析主要完成：    

A 地形分析  B 缓冲区分析  C 逻辑运算  D 叠置分析 

2  以下哪种方法是判断点是否在多边形内常用：    

A 空间内插  B 空间拟合  C 射线法  D 维数变化    

3. 我国地理信息系统的发展自 20 世纪（    ）起步。   

A.60 年代初；  B.70 年代初；  C.80 年代初；  D.90 年代初   

4. 以下分析方法中不属于空间统计分类分析的是（    ）。   

A.地形分析；  B.主成分分析；  C.系统聚类分析；  D.判别分析   5 以线性四叉树表示 8*8 的栅格矩阵时，第 6行第 5列位置处的栅格的 MORTON（MD）码值为：（）（行列下标从 0 开始） A 57  B  50  C54  D36 
 



 2

四、判断题（每题 2分，共 10 分） 1．WebGIS 的主要产品包括 ArcIMS、MapGuide 和 MapInfo等。（） 
2．空间数据元数据是对于空间数据的描述或说明，是关于空间数据的数据。（） 

3．当地物范围确定时，栅格单元尺寸越小，则它所表达的地物信息越详细。（） 

4．只有明确的拓扑关系，GIS才能处理各种空间关系，完成空间分析。（） 

5．二元样条函数是在分块范围内，按一定规则用相邻数据点连线将块分割成若干个多边形分片，通过每一分片上的全部数据点，展铺一张光滑的数学曲面，并使相邻分片间保持连续光滑的拼接。（） 

五、问答题（6分+6 分+6 分+6 分=24 分） 

1．比较地理信息系统数据库和一般数据库的区别。（6分） 

2．简述高斯——克吕格投影的特点。（6分） 

3．试分析地理信息系统中数据的误差来源。（6 分） 4．简述四叉树数据结构。（6分） 
六、根据下面的图形，进行拓扑编码，填写相关的拓扑编码表（面域与弧段的拓扑关系表、弧段与结点的拓扑关系表、结点和弧段关系表、弧段与面域的拓扑关系表）（8分） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

七、矢量数据和栅格数据是地理信息系统中两种重要的数据结构，二者各有优缺点，有时需要进行二者的转换。矢量数据的基本要素是点、线、面，因而矢量数据向栅格数据的转换只要实现点、线、面的转换，就可以实现整个矢量图的转换，请写出矢量结构中点、线、面要素向栅格结构转变的关键算法。（8 分） 

八、请简要说明 DTM 有哪些具体表达模型？同时说明从 DTM 中实现谷脊特征的提取方法。（10分） 
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2003-2004（下）《地理信息系统原理与应用》期末考试试题（B）卷参考答案 一、填空题（每题 1分，共 10分） 1.面向对象、基于组件技术 

2.基于对象 基于网络 基于域 

3.聚集、联合 4.体元 
5.质底法 范围法（举出两种即可） 三、 名词解释（每题 2分，共 20 分） （把握要点即可。以下答案仅供参考） 1111．．．．DIMEDIMEDIMEDIME    DIME（Dual Independent Map Encoding）编码系统，美国人口统计系统采用的一种编码方式。以城市街道为编码的主体。采用拓扑编码结构，街道和河流为线状要素，弯曲河段则由一系列的直线段表示。邻接关系和关联关系明确，通过线文件能自动寻找并形成面文件。这种结构最适合于城市信息系统。 2222．．．．OpenGISOpenGISOpenGISOpenGIS    在计算机和通信环境下，根据行业标准和接口所建立起来的地理信息系统，它可以使不同的地理信息系统软件之间具有良好的互操作性，在异构分布式数据库中实现信息共享，可实现不同地理空间数据之间、数据处理功能之间的相互操作以及不同系统或不同部门之间资源共享。 3333．．．．GISGISGISGIS 互操作互操作互操作互操作    是地理信息共享的必然要求和产物，强调不同系统之间的相互可操作，系统之间的资源处理和分析方法的共享。在不同的情况下具有不同的侧重点，可分为网络、硬件、软件、数据库、地理信息系统、应用和企业层七个层次。网络、硬件、软件主要是指技术上实现 GIS 互操作，在数据库和 GIS层次实现不同系统之间上的互操作，不仅仅是数据的互操作，更应该是语义及含义上的操作。企业层是地理信息系统中最高层次的互操作。 4444．．．．地理数据和地理信息地理数据和地理信息地理数据和地理信息地理数据和地理信息    地理数据是各种地理特征和地理现象间关系的符号化表示，包括空间位置数据、属性（特征）数据和时域特征数据三大部分。地理信息是有关地理实体空间分布、性质、特征和运动状态的信息，它是对表达地理特征和地理现象之间关系的地理及环境数据的解释。 5555．．．．空间索引空间索引空间索引空间索引    辅助性的空间数据结构，界于空间操作算法和空间实体之间。指依据空间实体的位置和形状或空间实体之间的某种空间关系，按一定的顺序排列的一种数据文件。其中包含空间实体的概要信息，如实体的标识符、外接矩形及指向空间实体的指针。可以提高空间操作的速度和效率。比较有代表性有实体范围索引、格网索引、四叉树、BSP树、R树、R+树等。 6666．．．．规则格网规则格网规则格网规则格网模型模型模型模型    DTM 表达模型的一种，把区域划分为规则的格网单元，用一个值来表示该格网单元所具有的某种地表性的平均值或格网单元中心的值，将 DTM 表示并存储为栅格高程矩阵： 
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DTM={Zij}(i=1,2,…,m;j=1,2,…,n)。比较适合计算机的处理，缺点主要有：地形简单地区存在大量冗余数据；格网单元大小固定，对起伏程度变化大的地区描述不够精细；对于特殊计算如视线计算时，格网的轴线方向被夸大；栅格过于粗略，不能精确表示地形的关键特征等。 7777．．．．DTMDTMDTMDTM 空间拟合空间拟合空间拟合空间拟合    在一个由 x、y 坐标平面构成的二维空间中，由已知若干离散点的高程，找出地面特征的整体变化规律。如对于规则格网 DTM 来说，由于原始采样的数据点呈离散分布形式，或是数据点虽按格网排列，但格式的密度不能满足使用的要求，就需要以数据点为基础进行拟合运算。 8888．．．．叠置叠置叠置叠置分析分析分析分析（（（（Overlay AnalysisOverlay AnalysisOverlay AnalysisOverlay Analysis））））    就是把同一地区、同一投影、同一比例尺的两个或两个以上的图层重叠在一起，产生新的空间图形或空间位置上新的属性。叠置后产生的新的图形属性就是原叠置相应位置处的图形对应属性的函数。根据数据结构的不同，叠置分析主要包括矢量叠置分析和栅格叠置分析，它们分别针对矢量数据结构和栅格数据结构。 9999。。。。空间数据质量空间数据质量空间数据质量空间数据质量    空间数据质量是指数据对特定用途的分析和操作的适用程度。可以使用误差或不确定性的概念来描述。描述的指标有准确性、数据的精密性、分辨率、比例尺、误差、不确定性等。 10101010．．．．3S3S3S3S 集成集成集成集成    指 3S（GIS、RS、GPS）技术的综合或一体化形成的集成系统。在这种集成系统中，GPS 主要用于实时、快速地提供目标、各类传感器和运载平台的空间位置；RS 用于实时或准实时地提供目标及其环境的语义或非语义信息，发现地球表面的各种变化，及时地对 GIS 的空间数据进行更新；GIS则是对多种来源的时空数据综合处理、动态存储、集成管理、分析加工，作为新的集成系统的基础平台，并为智能化数据采集提供地学知识。 三、选择题（每题 2分，共 10分） 1.C  2.C  3.B  4.A  5.B 四、判断题（每题 2分，共 10分） 1.×  2. √ 3. √ 4.× 5.√ 五、简答题（6分+6 分+6 分+6 分=24 分）（简述要点） 1．地理信息系统的数据库（空间数据库）是指区域内关于一定地理空间要素特征的数据集合，和一般数据库相比，主要特点有：（1）数据量特别大；（2）不仅有地理要素的属性数据（和一般数据库的数据性质相似），还有大量的空间数据；（3）数据应用广泛。 2．高斯-克吕格投影的特点是： 1）投影的中央经线和地球赤道投影相互垂直且为投影的对称轴线； 2）等角投影，即角度没有变形； 3）中央经线上没有长度变形，其余经线长度比均大于 1，距中央经线愈远长度变形和面积变形愈大。4）为限制变形值，保证地图的精度，多采用分带投影的方法，将投影范围的东西边界加以限制，同时又使许多带结合起来，以构成整个大区域的投影。 
3．空间数据质量问题实际上是伴随着数据的采集、处理和应用过程而产生并表现出来的，其误差来
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源可以分为以下几个部分： 1）数据采集：野外测量误差、遥感数据误差、地图数据误差； 2）数据输入：数字化误差、不同系统格式转换误差； 3）数据存储：数值精度不够、空间精度不够； 4）数据处理：分类间隔不合理、多层数据叠加引起的误差传播； 5）数据输出：输出设备的不精确、输出媒介不稳定； 6）数据使用：数据误解、数据使用不当。 4． 四叉树实际上是栅格数据结构的一种压缩数据的编码方法。基本思想是将一幅栅格地图或图像等分为四部分。逐块检查其格网属性值（或灰度）。如果某个子区的所有格网值都具有相同的值，则这个子区就不再继续分割，否则还要把这个子区再分割成四个子区。这样递次分割，直到每个子块都只含有相同的属性值或灰度为止。（4分） 按照编码的不同，四叉树结构可以分为常规四叉树和线性四叉树：（2分） 1）常规四叉树除了记录叶结点以外，还要记录中间结点，结点之间借助指针联系，每个结点需要用六个量表达：四个叶结点，一个父结点指针和一个结点的属性值； 2）线性四叉树则只存储最后叶结点的信息，包括结点的位置、深度和本结点属性或灰度。 六、（8 分） （1）面域-弧段（2 分） 面域 弧段 

P0 L1，L2，L4 

P1 L1，L3，L6，-L7 

P2 L5，L3，L2 

P3 L4，L5，L6 

P4 L7 （2）弧段-结点（2 分） 弧段 结点 

L1 V1，V2 

L2 V2，V3 

L3 V2，V4 

L4 V1，V3 

L5 V3，V4 

L6 V1，V4 

L7 V5，V5 （3）结点-弧段（2 分） 结点 弧段 

V1 L1，L4，L6 

V2 L1，L2，L3 
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V3 L2，L4，L5 

V4 L3，L5，L6 

V5 L7 （4）弧段与面域（2 分） 弧段 左多边形 右多边形 

L1 P0 P1 

L2 P0 P2 

L3 P2 P1 

L4 P3 P0 

L5 P3 P2 

L6 P1 P3 

L7 P1 P4 七（8 分） 矢量数据的坐标是平面直角坐标（X，Y），其坐标起始点一般取图的左下方；栅格数据的基本坐标是行和列（I，J），其坐标起始点是图的左上方。两种坐标转换时，令直角坐标 X，Y 分别与行和列平行。由于矢量数据的基本要素是点、线、面。因而只要实现点、线、面的转换，就能实现整个线划图的转换。 

1）确定栅格单元的大小；（2 分） 

I

XX
x minmax −

=∆     
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2）点的变换（2 分） 
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3）线的转换（2 分） 曲线可以近似看成多个直线段组成的折线，每一条直线需要求算它经过哪些格网单元。设线段两端点的坐标为（X1，Y1），（X2，Y2）。先求出这两个端点栅格单元的行列号，然后求中间经过的栅格。 
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4）面的填充（2 分） 在矢量结构中，面域用边界的线段表示，面域中间则是空白的。而在栅格结构中，整个面域所在的栅格单元都要用属性值充填，而不能用背景值 0，因此边界线段转换后，多边形面域中，还必须用属性值充填。 充填方法很多，如射线法、边界点跟踪法等，（可以任选一种说明） 八（10 分） 1）DTM 的表达模型较多，主要有数学分块曲面模型、随机分布模型、等值线模型、规则格网模型、
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不规则三角网模型等；（2 分） 2）谷和脊是地表形态结构中的重要部分。谷是地势中相对最低点的集合，脊是地势相对最高点的集合，谷和脊在汇水区自动判别中至关重要。（2 分） 
（1分） 在格网 DTM 中，可以按照下面的判别式直接判定谷点和脊点。 （1）：当（Zi,j-1-Zi,j）×(Zi,j+1-Zi,j)>0时  (2分) 若 Zi,j+1>Zi,j;则 VR（i,j）=-1 若 Zi,j+1<Zi,j;则 VR（i,j）=1 （2）：当（Zi-1,j-Zi,j）×(Zi+1,j-Zi,j)>0时  （2分） 若 Zi+1,j>Zi,j;则 VR（i,j）=-1 若 Zi+1,j<Zi,j;则 VR（i,j）=1 （3）其他情况   （1 分） VR（i,j）=0 其中 VR（i,j）为：-1，表示谷点，1表示脊点，0表示其它点。  

 

i-1,j i,j i-1,j+1 i-1,j-1 i,j+1 i,j-1 i+1,j-1 i+1,j i+1,j+1 


