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УДК 629.78 

ОБНАРУЖЕНИЕ ВОДНЫХ ПОВЕРХНОСТЕЙ ПО ДАННЫМ ДИСТАНЦИОННОГО 

ЗОНДИРОВАНИЯ ЗЕМЛИ 

 

Уралов Жанболат Тасболатович 

Студент 4 курса физико-техничсекого ЕНУ им. Л. Н. Гумилева, Астана,  Казахстан.  

Научный руководитель: С.Р. Есенгали  

 

Для рационального управления природными ресурсами Земли требуется 

своевременная информация. Поэтому на первый план выдвигается необходимость 

использования дистанционных методов наблюдения Земли. 

Использование космических данных дистанционного зондирования Земли 

предоставляет возможность получения необходимой информации о подстилающей 

поверхности, природных и техногенных объектах, состояния окружающей среды, 

чрезвычайных ситуациях и природных явлениях. 

Методы ДЗЗ имеют большие преимущества по сравнению с наземными методами и 

авиационными средствами по возможности мгновенного обзора больших территорий, в том 

числе удаленных и труднодоступных, а также по возможности регулярности съемок 

исследуемых объектов и территорий [1-4]. 

Среди решаемых задач дистанционного зондирования можно выделить основные 

направления: 

 обнаружение, мониторинг и оценка последствий природных и техногенных 

катастроф; 

 мониторинг состояния окружающей среды и природных ресурсов; 

 мониторинг объектов сельского и лесного хозяйства; 

 мониторинг состояния земных, прибрежных и морских экосистем. 

Для начала, в данной работе было рассмотрено: процесс осуществления получения и 

передачи, данных дистанционного зондирования Земли, этапы обработки данных 

дистанционного зондирования Земли, а также в экспериментальной части космический 

мониторинг состояния водных объектов с помощью программного комплекса ENVI [2].  

Использование данных ДЗЗ и проведение оперативного мониторинга окружающей 

среды является наиболее эффективным направлением для решения задач управления 

http://russian-robotics.blogspot.com/2014/10/3-simulink-matlab.html
https://edu.enu.kz/student?studentID=23805&countInPart=30&nocache=&2147483647&facultyID=10&cafedraID=5&professionID=76&course=0&studyFormID=0&state=1&recordsCount=10&studyLanguageID=0&paymentFormID=0&degreeID=0&specializationID=81&sGroupID=1722&certificateType=0&partNumber=0
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природными ресурсами и анализа их состояния. 

Также стоит отметить, что при космическом мониторинге водных поверхностей 

осуществляется непрерывный анализ данных по метеоусловиям, уровням и расходам воды, а 

также анализ результатов обработки данных ДЗЗ. При изучении водного режима суши и 

прогнозирования наводнений одним из важных входных параметров является площадь 

зеркала воды водоемов, а также наложение векторной формы на растровое изображение, что 

позволяет выявить изменения, получения данной информации по наземным данным является 

сложной задачей и требует большого объема измерительных работ. Использование 

спутниковых данных упрощает данную задачу.  

На спутнике съемочная аппаратура – сканирующий радиометр 

EnhancedThematicMapperPlus (ETM+), обеспечивает съемку земной поверхности в шести 

каналах с разрешением 30 м, в одном ИК канале – с разрешением 60 м. и одновременную 

панхроматическую съемку с разрешением 15 м. при ширине полосы обзора для всех каналов 

около 185 км. За основу был взял снимок водоема, находящийся в свободном доступе. 

Чтобы выполнить такую задачу, как обнаружение водных поверхностей по данным 

ДЗЗ и обнаружения его площади, в программном комплексе ENVI 4.4 использовалась 

функция BasicTools. 

 

С помощью функции BasicTools>LayerStackingсоздаем файл содержащий 1,2,3,4,5 и 7 

каналы Landsat 7 ETM+ 

 

 
 

Рисунок  1. Создание многоканального файла 

 

В окне из контекстного меню выбираем вкладку, для указания длин волн каждого 

канала  

 

 
Рисунок 2.  Установка длин волн каждого канала 

 

Производим гистограммное преобразование преобразования его репрезентативных 

свойств  
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Рисунок   3. Гистограммное преобразование 

 

Классификация без обучения 

Выбираем из главного меню классификацию без обучения  

 

 
 

Рисунок  4. Параметры ISOData и K-means классификаций  

 

Результаты классификаций без обучения 

 

 
Рисунок –5. Результат обработки 

 

Классификация с обучением 

Используя инструмент BasicTools>RegionofInterest>ROITools, выделяем на 

изображении области, соответствующие интересующим нас объектам. 
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Рисунок  6. Выделение необходимых областей на снимке 

Проделываем классификацию без обучения. 

По результатам классификации создаем векторный слой, соответствующий водным 

объектам. Для этого в главном меню выбираем Vector>ClassificationtoVector.  

Выбираем класс, переводимый в векторную форму, и задаем имя выходного файла. В 

окне AvailableVectorListвыделяем векторный слой с результатом классификации, нажимаем 

LoadSelected. Выбираем окно с растровым изображением, на которое накладываем 

сформированный векторный слой. 

 

 
 

Рисунок  7. Наложение векторного слоя на растровое изображение 

 

Вокне Vector Parameters выбираем Options > Vector Information и нажимаем Apply. 

Открываем окно с изображением и активируем выведенный векторный слой для определения 

его площади. 

 

 
 

Рисунок 8. Наложение векторного слоя для определения площади водоема 
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Резюмируя, мы можем констатировать, что при обнаружении водных поверхностей по 

данным ДЗЗ, стоит отметить несколько деталей. Используемый снимок в данной работе со 

съемочной системы ETM+, которая имеет лучшее пространственное разрешение в тепловом 

диапазоне - 60 метров. 
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«AUTO CAD» БАҒДАРЛАМАСЫ КӚМЕГІМЕН «CUBESAT» НАНОСЕРІГІНІҢ 

МОДЕЛІН ЖАСАУ 

 

Хамитова Д. Р., Махамбетжанова А. Б., Искендирова А. М. 

Л. Н. Гумилев атындағы ЕҰУ физика-техникалық факультетінің 1 курс студенттері, Астана 

Ғылыми жетекшісі:  С.Р.Есенгали 

 

Жердің жасанды серіктері – ауыр, орташа және шағын болып үшке бӛлінеді. 

Үшіншісі, яғни салмағы 10 кг мен 50 кг аралығын құрайтын шағын серіктер, соңғы уақытта 

кӛбірек сұранысқа ие болып жүр. Сондай-ақ, 5 кг шамасында салмағы бар наносеріктер де 

бар. Алғашында кӛбі бұл наносеріктерді ойыншық секілді кӛрді. Алайда, уақыт ӛте келе 

пікір ӛзгерді. 

Наносеріктер – Жердің жасанды серігі, оның шағын салмағы мен мӛлшері бар. 

Әдетте, кем дегенде наносеріктің 0,5÷1 тонна болатындай массасы қаралады. Салмағына 

қарай түрлері де егжей–тегжейлі жіктеледі. Орбитада наносеріктер қарапайым зымырандар 

жасайтын немесе басқа Жер серіктері үшін қосымша жүктеме ретінде қолданылады. 

Наносеріктер – 1 ÷ 10 кг массасы бар. Оның кӛмегімен біз Жерді қашықтықтан 

зондтай аламыз және соған байланысты кӛптеген жұмыстар атқарып, тәжірибелер жасаймыз. 

Шағын мӛлшеріне қарамастан, қазіргі заманғы наносеріктердің бірнеше зерттеу 

бағыттары бар: 

 Жаңа технологияларды, әдістерді және бағдарламалық-техникалық шешімдерді 

тестілеу; 

 Білім беру бағдарламалары; 

 Экологиялық мониторинг; 

 Геофизикалық ӛрістерді зерттеу; 

 Астрономикалық бақылау. 

Наносеріктердің кӛптеген артықшылықтары бар. Мысалы, оларды орбитадан 

шығарудың қажеті жоқ, олар ӛздері-ақ қалдықсыз жанып кете алады, ғарышта ешқандай 

қоқыс қалдырмай. Және ең қызығы, олар ірі Жер серіктері секілді күрделі тапсырмаларды да 

орындай алады. 

Шығын бойынша да ыңғайлы. Егер протонның бір стартының құны 100 млн. долларға 

дейін барса, шағын зымыран-тасығыштың ұшуы 5-6 млн. доллардан аспайды. Егер 

наносеріктер 2 млн. доллар тұрса, ауыр серіктер 100 млн., кейде тіпті 200 млн. доллар 

тұрады.  

Әлемде қазір танымал болып жатқан бір жоба бар, ол – CubeSat деп аталады. Оны 

Калифорния ғалымдары жасап шығарды. Ӛлшемі 10х10х10 см болатын бұл куб-серік 1 айдан 

3 айға дейін қызмет ете алады. АҚШ-та оларды ғарышқа қосымша жүк ретінде шығарып 


