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החוג לגיאוגרפיה

תוכנית WARP
מאת: בשיר חאג'-יחיא

21/05/2001

תוכנית זו מבצעת רגיסטרציה של תמונה לפי הפיקסל הקרוב ביותר (Nearest Pixel).

(בתוכנית זאת, כשמצוינות קואורדינטות בציר X, הכוונה לקואורדינטות בקו צפון-דרום, דהינו Y במערכת הגיאוגרפית. הפוך לגבי ציון Y בתוכנית זאת : למעשה מייצגות את הציר האופקי, ציר ה-X במערכת הגיאוגרפית)

ניתן להפעיל את התוכנית בשתי אופציות:

(1) התמרה אפינית

התמרה אפינית על פי נקודות בקרה בעלות קואורדינטות הן במערכת התצלום והן במערכת המפה. בכדי להפעיל אופציה זו יש להכין לפחות שלוש נקודות בקרה. התמרה נעשית במקרה זה לפי נוסחה אחידה לכל שטח התצלום.

Usage:
WARP
AFFINE
<Cntrl PNTs DATA file> <Cntrl PNTs RES. file>


<Image IN> <Nrows> <Ncols>




<Image OUT> <Nrows> <Ncols>

<Y_LL> <X_LL> <Res_Y> <Res_X>
כאשר:

<Cntrl PNTs DATA file>

שם קובץ הנתונים עבור נקודות הבקרה. קובץ זה מכיל מספר רשומות כמספר נקודות הבקרה, כל רשומה תכלול את הנתונים לנקודת בקרה אחת לפי הפורמט:




<קוד>
<X>
<Y>
<I>
<J>
<Point>


<Point>

שם הנקודה (שדה STRING)

<I> <J>
קואורדינטות במערכת התצלום (I- מספר שורה ; J- מספר פיקסל בשורה).



[ניתן להשתמש בערכים ממשיים (בחלק של פיקסל)]

<X> <Y>
קואורדינטות במערכת הארצית-מפה (Y- מזרח ; X- צפון).

<קוד>

ערך 0 או 1 המציין  האם לכלול את הנקודה בחישוב ההתמרה:



1 - לכלול אותה , 0 - לא לכלול אותה.

הערה: הקובץ חייב לכלול לפחות 3 נקודות בקרה עם הקוד 1.
<Cntrl PNTs RES. file>

שם קובץ תוצאות חישוב מקדמי ההתמרה (האפינית) בין מערכת הקואורדינטות של המפה וזו של התצלום. ההתמרה האפינית כוללת 6 פרמטרים לפי:
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כאשר:

Ycent;Xcent
הקוארדינטות במערכת המפה המתקבלות מהממוצע של כל נקודות הבקרה.

J,I

קואורדינטות במערכת התצלום.

Y,X

קואורדינטות במערכת המפה.

A,B,C,D,E,F
ששת המקדמים של ההתמרה האפינית.

<Image IN>

שם קובץ המכיל את תמונת המקור, בפורמט Binary ללא שורת Header.
<Nrows> <Ncols>

המימדים של תמונת המקור: <Nrows> מספר השורות ; <Ncols> מספר הפיקסלים בשורה.

<Image OUT>

שם קובץ אשר יכיל את תמונת התוצר (בפורמט Binary ללא שורת Header).

<Nrows> <Ncols>

המימדים של תמונת התוצר: <Nrows> מספר השורות ; <Ncols> מספר הפיקסלים בשורה.

<Y_LL> <X_LL>



הקואורדינטות של ההתחלה (פינה שמאלית תחתונה) של תמונת התוצר (במערכת המפה).


<Y_LL> קואורדינטה מזרחית ; <X_LL> קואורדינטה צפונית.

<Res_Y> <Res_X>



הרזולוציה של תמונת התוצר: <Res_Y> בכיוון מזרח ; <Res_X> בכיוון צפון.

הערה:
ערכי רמות האפור בתמונת התוצר עבור הפיקסלים הנופלים מחוץ לתחום תמונת המקור


יתקבלו כאפס.

(2) התמרה לפי מלבן

התמרה זו מבצעת יישור תמונה למלבן. בכדי להפעיל אופציה זו, יש להכין קואורדינטות, במערכת התצלום, של ארבע פינות אשר יימתחו לצורת מלבן התוחם את ארבעת הפינות האלה.

Usage:
WARP
BOX
<Image IN> <Nrows> <Ncols>
>Image OUT> <Nrows> <Ncols>
>Row-LL> <Col-LL> <Row-LR> <Col-LR<
>Row-UL> <Col-UL> <Row-UR> <Col-UR>
כאשר:

<Image IN>

שם קובץ המכיל את תמונת המקור, בפורמט Binary ללא שורת Header.
<Nrows> <Ncols>

המימדים של תמונת המקור: <Nrows> מספר השורות ; <Ncols> מספר הפיקסלים בשורה.

<Image OUT>

שם קובץ אשר יכיל את תמונת התוצר (בפורמט Binary ללא שורת Header).

<Nrows> <Ncols>

המימדים של תמונת התוצר: <Nrows> מספר השורות ; <Ncols> מספר הפיקסלים בשורה.

<Row-LL> <Col-LL>
קואורדינטות הפינה השמאלית תחתונה, במערכת התצלום.

<<Row-LR> <Col-LR
קואורדינטות הפינה הימנית תחתונה, במערכת התצלום.

<Row-UL> <Col-UL>
קואורדינטות הפינה השמאלית עליונה, במערכת התצלום.

<Row-UR> <Col-UR>
קואורדינטות הפינה הימנית עליונה, במערכת התצלום. 
