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Resumen

Los sistemas de posicionamiento global GNSS (GPS y GLONASS) se han convertido en una
herramienta bésica para obtener medidas geodésicas de la Tierra y en una fuente de datos
para el estudio atmosférico. Proporcionan cobertura global y permanente y por la precision,
exactitud y densidad de datos, las senales radio transmitidas pueden ser usadas para la rep-
resentacion espacio-temporal de la atmosfera.

La tecnologia de los receptores GPS ha evolucionado con una sorprendente rapidez, re-
sultando en instrumentos con suficiente calidad de medida para ser utilizados en estudios
geodésicos, comparables a los resultados de técnicas como la interferometria de muy larga
base (VLBI), y estudios atmosféricos cuyos resultados pueden ser usados en meteorologia.

En la tesis Tomografia Atmosférica utilizando sefiales radio de satélites nos hemos cen-
trado en el uso del sistema GPS por disponer mayor cantidad y calidad de referencias y
herramientas para el procesado de los datos. No obstante, se ha demostrado la posibilidad de
extender el concepto a cualquier sistema de transmisién radio desde satélite como sondeador
atmosférico. La estructura de la tesis se ha dividido en dos areas: el procesado de datos GPS
para extraer informacién referente a los parametros atmosféricos de interés, y la aplicacion de
técnicas tomograficas para la resolucién de problemas inversos. En particular, la tomografia
se ha aplicado a la ionosfera y la atmédsfera neutra. Ambos problemas tienen aplicacion de
impacto socio-econémico: a) la monitorizacién del estado ionosférico es fundamental por las
perturbaciones que la ionosfera provoca en las transmisiones radio que la atraviesan, y b) la
estimacién del contenido de vapor de agua de la troposfera es de utilidad en la predicciéon
meteorlégica y climdtica.

La tomografia ionosférica se empezé a desarrollar usando tnicamente datos de la red
global IGS. A continuacién se mejoré la resolucién vertical mediante la utilizacién de datos
de ocultaciones del experimento GPS/MET. La mejora de la resolucién se ve limitada a la
region en la que estos datos existen. Finalmente, se utilizaron datos de altimetria del satélite
TOPEX/POSEIDON para mejorar los mapas y para demostrar la posibilidad de calibracién
instrumental de los altimetros radar.

La aplicacién a la troposfera se obtuvo tras la mejora y refinamiento tanto del procesado de
datos GPS como del proceso de inversion tomografica. Los primeros resultados se obtuvieron
mediante los datos experimentales de la red permanente en Kilauea, Hawaii, por la config-
uracién particular de los receptores. Estos resultados demostraban la capacidad de obtener
representaciones espacio-temporales de la troposfera con datos GPS. El analisis de los datos de
la campana REGINA, realizada en el Onsala Space Observatory, nos permitié la descripcion
de un fenémeno meteorolégico complejo mediante la tomografia troposférica usando datos
GPS y su verificacion por comparacion directa con medidas realizadas por radiosondeo.

En conclusién, se ha demostrado la posibilidad de aplicar tomografia a la atmosfera uti-
lizando senales radio de satélites y, en particular, la constelacién GPS.
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