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Temat T - I  proi^ramu bndav;c2e.n;o "Łląpn"

I .  Z0DRAZ0'.7/',!iIi TOPOGRAFICZNE TEREKII I  TRlilJDY ROZ'.VOJOWE 

iV TYM ZAKRESIE 17 SIŁACH ZBROJIIYCH RATO

1 .1. AKTUALRY STAW TOPOGIWFICZWSGO ZOBRAZOWANIA TERENU W 

SIIMCII ZBROJNYCH GŁÓWNYCH PAN3T’,V NATO
V

/ W tym w UGAjRPIT, państwach Beneluksu, Danii i  W ie lk ie j  
B ry tan i i/

PODSTi\WY tińTEiYńTYCZNE I.LAP OBCYCH

Do podstawy ma tematycj^nej mapy n i ż e j  z a l i c z y l i ś m y  n as tę -  

elementy matematyczne i  geodezy jne :

-  odwzorowania k a r tog ra f ic zn e  oraz rodza je  zn ieksz ta łceń ;

-  osnowę geodezyjną, w tym datę wyjśc iową, układ współrzędnych 

i  poziom odn ies ien ia ;

-  skale map i  p o d z ia łk i ;

-  system podzia łu  na arkusze;

-  nomenklaturę arkuszy map.

Częsc in fo n n a c j i  obejmujących daty wyj.ściowe, elementy 

e l ip s o id ,  poziomy odn ies ien ia  a odwzorowania k a r to g ra f ic zn e  

podano v/ zb iorczych  tabelkach w czę.sci końcowej podrozdz ia łu .

^ g e o d e z y ^ ] n a i  matematyczna map Etanów Z,]ednoczon,ych,

Osnowę geodezyjną map topogra f icznych  Etanów Zjednoczonych 

stanowi t r ian gu la c ja  1 i  2 k lasy zapełniona po ligonometr ią  

3 k lasy .  Współrzędne geodezyjne punktów są ob l ic zone  w  północ^ 

noamerykanskim układz ie  współrzędnych z 1927r. /North American 

Datum 1927/ na e l i p s o id z i e  Clarka /1866r./. tijnlctem początkowym
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j e s t  Meads Ranch le żą cy  w środku Stanów Zjednoczonych, Do 

układu północno-amerykańskiego. przy łączono Alaskę /poprzez 

t r ia n g u la c ję  Kanady/, a w la tach  1965-1966 -  Wyspy Hawajskie 

/ metodami g e o d e z j i  s a t e l i t a r n e j/ .  Późn ie j  jcsko e l i s o i d ę  odn ie­

s ien ia  p r z y ję to  e l ip s o id ę  Hayforda 1910, a do ob l ic zan ia  

położenia punktów -  układ UTM,

Na baz ie  t r i a n g u la c j i  utworzono układy współrzędn^i^ch p ła ­

skich dla pap topog ra f ic znych .  W USA n ie  rna j e d n o l i t e g o  sytemu 

współrzędnych. Każdy ze stanów posiada włcssny układ ob l iczany  

albo w odwzorowaniu walcowym poprzecznym Merkatora, albo w 

równokątnym stożkowym odv/zorowaniu Lamberta, względn ie  równo­

cześn ie  s tosu je  oba te  odwzorowania. Odwzorowanie Merkatora 

s tosu je  18 stanów, których t e r y t o r ia  są r o z c ią g n ię t e  z północy 

na południe, odwzorowanie Lamberta p r z y j ę ło  28 stanów o t e r y t o r ­

iach  wydłużonych ze wschodu na zachód, a dwa stany /New Jersey 

i  Floryda/ s tosu ją  równocześnie oba odwzorov;ania •

Ze względów dokładnościowych w ie le  stanów podzie lono na 

s t r e f y .  Tak na przykład stan Wyoming ma 4 s t r e f y ,  K a l i f o r n ia -  

6 s t r e f ,  Teksas 3 s t r e f y  i t p .  W sumie na obszarze Stanóv; 

Zjednoczonych i s t n i e j ą  44 układy v/spółrzędnych w o.dwzorcowaniu 

Merkatora i  67 v; odv;zorcowaniu Lamberta /w sumie 111 s t r e f / .

Współrzędne prostokątne są l ic z o n e  v/ stopach. Osie x 

układów współrzędnych są zgodne* równoleżnikami, a o s ie  y 

z południkami. Początl:iem'układu v/ s t re fa ch  j e s t  punkt p r z e c i ę ­

c ia  s ię-południka środkowego s t r e f y  z równoleżnikiem położonym 

na południu od gran ic  s t r e f y .  Dlatego w 108 s t r e fa ch  p r zy ję to  

f o  = 0, ty lko  w dv/óch s t re fa ch  To = 100 000 stóp, a w jednej 

To = 4 160' 926,74 stóp . W przypadku współrzędnych x, v; 43 

s t re fa ch  układu Merkatora p r zy ję to  

Xo = 500 000 stóp, w-62 s t re fa ch  układu Lamberta



Xo = 2 000 000 stóp ,  a w 6 s t r e fa c h  -  inne znaczen ia .

V/ dwóch Stanach, na .Alasce i  Wyspach Hawajskich, zastosowa­

no współrzt;;dne odwzorowanie UTM w mierze m etryczne j .  Dla A lask i 

wydzie lono 10 s t r e f ,  a dla Hawajów -  5. Łącznie w Stanach 

ZjednoGZonych j e s t  w iec  126 s t r e f  uklcodów wspórzednych.

Wysokości bezwzględne punktów olcreśla s i ę  od ś redn ie j  

w artośc i  poziomu m.órz i  oceanrrw p r z y j ę t e j  w 1929r. dla Stanów. 

Zjednoczonych i  Kanady. Podaje s ię  j e  w/ stopach.

Skale map top og ra f ic zn ych  Stanów Zjednoczonych są dość 

zróźnicorwane. Ogóln ie  można w y d z i e l i ć  dwa s z e r e g i  skalowe:

-  dla map cyw/ilnych: 1:24 000, 1:31 680, 1:62 500, 1:63 360, 

1:125000, 1:126 720, 1:250 000, 1:253 440, 1:500 000 i  1:633 360.

-  dla m̂ap wojskowych oraz map wydawanych na obce t e r y t o r i a :

1:25 000, 1:50 000, 1:100 000,1:250 000 i  1:1 000 000.

Dla A la sk i  zamiast mapy 1:62 500 opracowuje s io  mapę w s k a l i

1 :63360.

Często te same obszary są polcryte dwiema skalami map,np. 

c^w/ilną 1:62 500 i  wojsicową 1:50 000; oba s z e r e g i  skalowe 

opracowuje s i ę  na baz ie  tych samych mater ia łów  podstawowych.

0 braku jedn ośc i  w odwcorowaniach śv/iadczy w ie l e  faktów.

Kp. na obszarze 49 stanów dla map 1:24 000 i  map 1:62 000 

p r z y ję t o  odwzorowanie w ie lo s to żk o w e , a dla map A la sk i  w skalach 

1:24 000 i  1:63 360 oraz dla miapy ca łego  te ry to r iu m  państwa 

V/ s k a l i  l:-250 000 -  odwzorowanie równokątnjr poprzeczne -  w a lco -  

v/e L-erkatora. Oba odwzorowania na jp ierw  ob l ic zon o  no e l i p s o i ­

d z ie  Clarka, następne, nowsze v/ydania map opracowano na 

e l i p s o i d z i e  Hayforda. 2vatomiost mapy wojskowe są opracowane 

w odwzorowaniu DTLI na e l i p s o i d z i e  Hayforda i  mają. naniesioną

s ia tk ę  meldunkowa UTI.!.



4 -

W iJtanach Zjednoczonych A P stonuje  s i ę  c z t e ry  rod za je  

oznaczeń map topoy .rar icznych :

1/ nazwa Obiedla lub innego na jw ażn ie jszego  obielctu geogrcaficZ' 

nego;

2/ indeks g e o g ra f ic zn y  zawiarający współrzędne g e o g ra f ic zn e

Charakterystyka n iek tó rych  map topograficzn^^ch Stanów Zjedno­
czonych .

Skala Odv/zorowanie Wymi a ry Wysokość v/arstwo- 
wo w stopach

2<1 000^^ w ie los tożkowe 7,5 X 7 , 5 ' 5,10,20,40

:62 500 v/ielostożkowe l i  X 1 5 ' 10,20,40,80

:63 % Q poprzeczne w a l­
cowe

1 5 'x 2 0 'd la  
1 5 'x 3 6 'A la sk i 50,100

:100 000 30 'x  30 '

;250 OOO’ '̂̂ poprzeczne v/al- 
cowe

1° X 2° dla 
1° X 3° A lask i 50,100,200

rogu arkusza mapy położonego n a j b l i ż e j  w stosunku do równika i  

południka zerowego' oraz wymiary mapy:

3/ dla map wojskov;ych v/ skalach 1:100 000 i  w iększych s tosu je  

s i ę  oznaczenia numeryczne pasa i  słupa /mapa 1:100 000/, o z ­

naczenia cyframi rzymskimi / I ,  I I ,  I I I ,  i  IV dla mapy 1:50 000/i' 

oznaczenia l i t e r o w e  /lkV,IIE,SV/,SE dla map 1:25 000/;

x/ Pa te ry tor ium  A lask i  v/ydaje s i ę  również ortofotomapę, a na 
odwrocie map 1:250 000 v/ydania amerykańskiego drukuje s i ę  
ortofotomapę w t e j  samej s k a l i  opracowaną na podstawie zd jęć

sa t e l i  ta rnych .
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4/ mapy 1:250 000 mają nomenklaturę związaną z międzynarodową 

mapą' świata 1:1 000 000 i  j e j  podziałem na 12 arkuszy 

dwuatupi ęcdzi e a ią t e k •

x\merykań3kie mapy wojskowe obejmują swym zas ięg iem  ca ły  

św ia t .  Poszczegó lne b lo k i  arkuszy map mają dodatkowe oznaczenia 

l i t e ro w o  -  ' l iczbowe występujące po s łow ie  ’’S e r i e “ umieszczonym 

w prawym górnym rogmi arkusza. P r z y j ę t o  następujące zasady 

ozHcaczenia;

Oznaczenie l i t e r o w e ;

V — część  kontynentalna Stanów Zjednoczonych xM?

M — Europa Zachodnia

li -  Europa wschodnia / od południka 22^E/

G -  Arktyka

E -  Ameryka Środkowa i  Południov;a 

K — B l isk i  Wschód 

L -  Azja południowo -  wschodnia ,

T -  Nowa Gwinea ^

Oznaczenia cy frowe:

a/ Pierwsza cy fra  s e r i i  oznacza dcalę:

1 -  1:5 000 000

2 -  1:2 000 000 

3 - 1 : 1  000 000 

4: -  1: 500 000

5 -  1: 250 000

6 -  1; 100 000

7 -  1: 50 000 /od 1:35 000 do 1:70 000/

8 -  1; 25 000 /większe od 1:35 000/

b/ Druga cy fra  s e r i i  oznacza szczegółowy p o d z ia ł  danego obszaru 

oznaczonego l i t e rć^  Np. Stany Zjednoczone są podz ie lone  na
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9 regionów* IV Europie Zacliodniej zastosowano następujący 

p od z ia ł :  1. -  Dania i  Norwegia, 2 -  Wielka Brytan ia ,  3 -  Belgia| 

i  Holandia, 4 -  RFN, 4 i  5 - i  Polaka, 6 -  Pranejca, 9 -  Włochy, 

c/ Trzec ia  cy fra  s e r i i  oznacza numer danej mapy wśród inny cli 

map te j  samej grupy skal i  tego samego reg ionu .

Fo grupie c y f r  może dodatkowo występować duża l i t e r a  o znacza ją ­

ca mapy spec ja lne  lub spec ja ln e  wydanie mapy topo£^raficznej .

Ten system oznaczeń s tosu ją  również paristwa bloku UW TO 

n a ma p a c ii wojsk o v;y c h .

2. Podstawa geodezyjna i  matematyczne map RFN

Napy top og ra f ic zn e  RFN są sporządzane na osnowie trian^ni- 

l a c j i ,  k tórą  rozpoczęto  w końcu }CIX wieku, a zakończono w 

1944r. Punktem początkowym t e j  t r ia n g u la c j i  j e s t  w ieża Helmerta 

w Poczda.nie* T r ian gn ia c ję  ob l ic zon o  na e l i p s o i d z i e  Besse la .

Ut:ład v/spółrzędnych prostokątn^^ch w y l iczono  v/ odwzorowaniu 

Gauss ł̂ w s t r e fa c h  trzys topn iowych .

Podstawą wysokościową map j e s t  n iw e la c ja *  Wysokości o b l i c z o ­

no od poziomu morza w Amsterdamie /ITN — Normal Nul/.

I.Iapy top og ra f ic zn e  wydaje s ię  w skalach 1:5 00(3, 1:25 000, 

1:50 000, 1: 100 000 i  1:200 000, Wykonuje s io  j e  w tym samym 

odwzorowaniu, w którym ob l ic zon o  trianp;uloc j ę . Mapy 1:5 000 

wydaje s i ę  w ramkach prostokątnych /40x40cm/, pozos ta łe  map.y 

w ramkach geog ra f ic zn ych ,  Nomenlclatur^i map j e s t  loka lna ,  

dostosowana ty lk o  do map n iem ieck ich .

Mapy wojskowe są opracowywane w odwzorowaniu uniwersalnym 

poprzeczno -  walcowym Merkatora, na e l i p s o i d z i e  Hayforda, 

m.ają f i o l e t o w y  nadruk s i a t k i  UTL! i  nadruk wydania -  ” Deutschland*' 

z podaniem s k a l i ,  Szereg skalowy map wojslcowych j e s t
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Gha rale te  rys tyka map c.-^r^vilnych RPN

Skala Odwzorowanie
" ■ ............

E l ip so ida V/ymi a ry Odstęp V/ 
warstwie 
w m

Oznaczenie
godła

'5 000 Gauss-Kruger Bessel 6z l0 10/20 pas i  słup

'} 000 Gauss-Kruger -Bessel 12x20 ' 10/20 L /pas i ’ 
słup/

.00 000 Gauss-Kruger Bessel 24x40' iU/20/40 G /pas i  
słup/

'00 000 Gauss-Kruger Bessel 4 8 x l °2 0 ' 25950 CG / pas i  
słup/

Gharakterystylca map wojskowych Bundeswehry

jkalo
---------------------------- 1

Odwzorowanie E l ip so ida
■1—

Oznaczenie
s e r i i

--------------------------^
Oznaczenie
godła

------------

15 000 U TM Hayford M 841 pas i  słup

30 000 lJTiVl Ilayf ord M 745 L oraz paą i ’ 
słup

100 000 U TM Hayford 64 5" /̂ . G oraz pas i  
słup

250 000 U TM Hayford M 501 Pas i  słup ma­
py 1:1000 000 
+ numer

x/ Oanaczenie M 642 rna mapa amerykańska wydana na obszar Europy 

Zachodn ie j•

następujący; 1:25 000, 1:50 000, 1:100 000 i  1:250 000.Arkusze 

posiadają te same wymiary co mapy cy^.vilne oraz tak ie  same 

odatę-py -w a ra tw ic .  nomenklatury map 1:50 ,000 oraii 1:100 000 

oprócz podanego oznaczenia l i t e ro w ego  akłada s i ę  z pasa i  słupa 

mapy 1:25 000 po łożonej w południov;o -zachodnim narożniku arkusza.
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I.Iapa v/ojskoy/ 1:250 000 ma wymiary 2^, a j e j  noinenlclatura

składa s i ę  z godła międzynarodov/ego mapy m il ionowk i,  na 

k tó re j  l e ż y  dany arkusz, oraz z numeru ko le jn ego  /arkusz mapy 

1:1000 000 składa s i ę  z 12 arlruszy mapy 1:250 000/. Pqdaje 

s i ę  nazwę na jw iększe j  m ie jscowośc i  /np. n . ' - 3 2 - l l  S tu t tg a r t/ .

Jest to mapa wydania arneryka^lskiego ” '.7estern Europę” przeznaczona 

również dla innych państw członicowskich paktu IIATO, oznaczona 

jako "S e r ie  K  501” .

Od 1958r wydaje s i e  mapo 1:500 000 o t y tu le  ” ^*]urope” , 

nawiązującą do wojskowej mapy z okresu o s t a tn ie j  wojny, a od 

196lr. mapę 1:1000 000 również nawiązującą, do mapy świata 

z okresu o s t a tn ie j  wojny i  przedwojennej mapy cyvVilnej w t e j  

samej s k a l i .

3> Podstawa p^-eodezyjna i  ma terna tyczna map Danii

Mapy top og ra f ic zn e  Danii sporządza s i ę  na osnowie t r i a n -  

g u l a c j i ,  k tórą  wykonano w la tach  1817 -  1870 i  ob l ic zono  v/ • 

tzw. "Układzie  Sztabu Generalnego” na e l i p s o i d z i e  duńskiej 

z punlctem początkowym w Il ikola i / na wschów od Kopenhagi/.

V/ la tach  1925 -  1933 ro zw in ię to  nową t r ia n g u la c je  I  k lasy ,  

a na j e j  baz ie ,  w la tach  następnych, t r iangu iac j .ę  2 i  3 k lasy .  

Obliczono j ą  w tzw. "Układz ie  In s ty tu tu  Geodezyjnego"

/"Układ 1934"/ na e l i p s o i d z i e  Hayforda z punktem początkowym 

Agr i Bavneli0j /na -iiochód od K^^penhagi/. \7spółrzędne prostoką­

tne ob l ic zono  V/ odwzorowaniu ,równokątnym I3uch\valda v/ dwóch 

s t r e fa c h  -  J u t lad zk ie j  i  Z e la d zk ie j ,  a współrzędnym początlco- 

wym s t r e f  przydano w artośc i  Xq - + 200’cm, Yo = + 200km.

Za poziom odn ies ien ia  wysokości przegięto średni poziom morza
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u wybrzeży du/:skich,

Współczesne mapy duńskie wydaje s i ę  w skalach ; 1:25 000 

1:50 000, 1:100 000 i  1:200 000« W użyc iu  znad u ją ,s ię  również 

s ta re  mapy w skalach 1:20 000 i  1:40 000« I.Iapy s ta re  sa 

opracowane w odwzorowaniu stożkowym równolcątnym z głównym 

równoleżnikiem 56̂ I'T i  ,głównym południkiem. 2^ 12«"' kapy nowe 

opracowuje s i ę  w odwzorcowaniu poprzeczne -  walcov;ym I.Ierknton 

na e l i p s o id z i e  Hayforda«

ńrkusze map starych  i  nov/ych wydaje s i ę  w ramkach p ros to ­

kątnych« Nomenklatura rnap j e s t  loka lna ,  dostosowana do t e r y t o ­

rium Danii«  ii^omenklatura map nowych oc ie ra  s i ę  na mapie 

1:100 000 i  slcłada s i ę  z numeru słupa /dwie c y f r y/  i  numeru pasa 

/dwie następne c y f ry/ «  kapa 1:50 000 ma je s z c z e  c y f r ę  rzymską 

oznaczająca^, ćw iartkę na k tó re j  l e ż y ,  a mapa 1:25 000, ponadto 

oznaczenia l i t e r o w e  ev/iartki /SV, liY, SQ, NQ/«

kapy wojskowe są opracowywane według podobnych zasad jak 

mapy cyw ilne«  Mają ponadto wdrukowaną s ia tk ę  UTil w k o lo r ze  

f io le tow ym  oraz op is  pczararakowy w trzech  językach : duńskim 

angie lsk im  i  niemieckim«

l!a t e r e n ie  Danii wydaje s i ę  również mapy w skalach mniej^ . 

szych, jak :  1:150 000 mapa d rożn i ,  /1:200 000/ mapa p rzeg lądo -  ■ 

wa, 1:300 000 /dawniej 1:320 000/, 1:500 000, 1:750 000 i  

1 : 1  000  0 0 0 «

Charakterystyka map duńskich

a mapy

■ . . . .  L.... J.--.- .... ,

Obszar terenu pokryty 
1 arkuszem mapy ,
/w milach duńskich/^'

Wy mi a ry 
arkusza, cm

Odstęp warstv/ic 
w ra

1 2 3 4

000> 1 X 1,25 37,7 X 47,1 2 lub 2,5

000 2 X 2,5 37.7 X 47,1 2,5



- -  10

1 2.
---- -- ----  ■■

3
—

4

25 000 1,5 X 1,875 45,2 X 5^,5 2,5

50 000 3 X 3,75 45,2x 56,5 5

100 uOO 6 X 7,5 45,Łi 56,5 V

;/ Je -na mila Juńska wynosi 75321T1

L « l ' o n  t y.va yeod e zv i na i  ma toina t c  znn mn o Holandi i

Htara^ t rn in p u la c je  ’ -olonin.i aa lo iono  w pierwszo,] połowie 

i i i  wieku i  ob l iczona  na e l . ipso id 'z ie  ho lendersk i e j  z punktem 

początkowym Amsterdam -  ’.Veste r to ren  /wieża k ośc io ła/ ,  ôwa 

t ra ianpu lac j  ę rozwzinięto w la tach  1385 -  1928 na e i ip s o i> lz ie  

Bessela i  ob l ic zon o  od punktu pocz^^tkowego Amerśfoort.  ksDÓłrze- 

dne prostokątne ob l ic zon o  ^w odwzorowaniu rowmokątnym az.ymu- 

talnym /stereo^^raficznym/, a punktowi początkowenu przypisano 

vyspjólrzedne Xo = 155krn, ko =■ 4S3krn, V/ysokosci bezwz¿]]edne 

l ic zon o  od średn iego  poziomu i.iorz Północnego w Amsterdamie.

Llapy top og ra f ic zn e  sporządza s i e  w skalach: 1:10 000,

1:25 OCO, 1:50 000, 1:100 000. Opracowuje s i e  j e  w odwzorowaniu 

s te rog ra f ic znym  na e l i p s o i d z i e  Besse la . Wydaje s i e w  ramkach 

prostokątnych 50x40cm, a granicami arl:uszy są l i n i e  s ia tk i  

k i lom e trow e j .

nomenklatura map j e s t  dost ana ty lk o  do obszaru Ho land i i .  

Llapy 1:100 000 są ponumerow'ane ko le jno  poczynając od arkusza 

północno-zachodniego, n i e z a le ż n ie  ponumerowane mapy są w 

s k a l i  1:50 000, l e c z  każdy arkusz składa s i ę  z dwóch oddzie lnych 

połówek: **’:Vest” i  ” 0est '*. kapy 1;25 000 mają nomenklaturę^
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 ̂ i  ̂ ‘
mapy 1:50 000 i  l i t e r ę  oznacza jącą  po ło żen ie  na arkuszu 

p i ę ć d z i ę s i ą t k i  /od A doH/.
f

i.Iapy wojskowe są opracoY/̂ ^̂ w/ane według podobnych zasad 

jak mapy cyw ilne ,  mają ponadto s ia tk ę  kilometrową UTri w k o lo ­

rze  f io letpwyin oraz op is  pozaramkowy* wydruicowany w trzech  języ> 

kach: holenderskim, ang ie lsk im  i  niemieckim.

Charal:terystyka map i io lendersk ichr
-la mapy

—

V/yndary Liczba arkuszy 
na pokryc ie  
kraju

Odstęp va rs t-  
y/ic w m

Oznaczenia 
s e r i i  wojslco- 
wej

25 000 6 45 J.-0 50 371 a r:- > ^ M S3350 000 1 3 '3 0 "xl7  ' ĄO" 112 5 I! 733

[lOO 000 2 ,7 'x 3 2 '5 0 " 34 10 I.I G33
250 000 l ° x  2° 6 20 n 501 ■

Mapa 1:250 000 j e s t  wykonana zgodnie ze standardami p rzy ję tym i 

w NATO.

\1 Ho land ii  wydaje s i ę  ponadto mapy rzek v/ s k a l i  1:2000 i  

1:5000, mapę wybrzeża morskiego w s k a l i  1:2000 oraz ma'py samo­

chodowe i  szlcolne Av skalach od 1:200 000 do 1:600 000.

5. Podstawa geodezyjna i  matematyczna rnap B e l g i i
4

Pierwszą t r l a n g u la c j ę  B e l g i i  wylconano v/ la tach  1852-1ÖÖ0 i  

ob l iczono  na e l i p s o i d z i e  Delninbre lB06r. z punktem początkbwyiń
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w Brukoeli /wieża ko:-:cioła sw .Joze fa/ .  Długości l i c z o n o  od 

południka obserwatorium bru izse lsk iego . Mastępnie /1922~1926/ 

t r ia n g u la c ję  p r z e l i c z o n o  na e l ip s o id o  ilayro.rda* ’’-apy opracowywnno 

w odwzorowaniu równopowierzniov/ym poeudostożkowym Bonne'a .

’./spółczesną t r ia n g u la c ję  B e lg i i  wylconano w la tach  1925 - 

19oO, ob l iczono  wed''''ug elementów e l i p s o id y  Hayforda 1910 dla 

punktu pocz<atkowogo loirimel /na zachód od B rukse l i/ .  Układ 

współrzędnych prostokątnych ob l ic zon o  w odwzorowaniu równokąt- 

nyin stożkowym Lamberta z równoleżnikami wiernymi 49*^50 î 

51 10 II. Początkiem -układu i e s t  w ie rzch o łek  stożka le żą cy

iia po^̂ .̂udniku brukselskim, któremu przypisano w artośc i  Xo = 150000rj| 

i  śo = 5 400 OOOm.

Podstawą wysokościową, map top og ra f ic zn ych  j e s t  wykonana 

po I I  wo jn ie  światowej tzw. ’*Druga n iw e lac ja  genera lna"  z p o z io ­

mem odn ie s ien ia  w Ostendzie/niższym w stosunku do Amsterdamu 

o 2,32m/. I

V/ la tach  1860-1874 opracowano mapy top og ra f ic zn e  w skalach

1:20 000, 1:40 000 i  1:100 000, Iia s topn ie  z map̂  ̂ 1:20 000

opracowano mapę 1:10 000, a na podstawie mapy 1:40 000 wydano

mapę 1:50 000, Były to mapy v/ykonane w odwzorowaniu stożkowym 
„  0' * 
iionne a na e l i p s o i d z i e  Deliimbre'a.

Obecnie s ze reg  skalowy map topograficzn.ych B e l g i i  p rzeds ta ­

wia s i ę  następu jąco: 1:5 000, 1:10 000, 1:25 000,1:50 000,

1:100 000 i  1:200 000. Podstawowe dane o tych mapach zawarto 

w t a b e l i .
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Charakterystyka map b e l g i j s k i c h

r—  ■ 
pv/a mapy

i
Odwzorowanie

—

E l ip so id a Odstęp 
wa rs twi c

Wymiary
cm

Oznaczenia 
s e,ri i

5 000 Lambert Hayford 1/2

10 000 Lam.be r t Hayford 1/2,5/5 100x84

25 000 Lambert nayford 1/2,5/5 40x64 M 834

50 000 Lambert Ffayf ord 2,5/5 40x64 M 736

50 000 
iype H

Bonne Delambre 5 ^0x64 M 735

100 000 
[Pyne R

Bonne Delambre 5/10/20 40x64 M 632

200 000 Bonne Delerabre 10 40x64 M 532

łiornenklatura map b e l g i j s k i c h  v/ s k a l i  1:200 000 składa 

s i ę  z l i t e r y  D i  ko le jn ego  numeru mapy. Nomenklatura mapy 

1:100 000 ma l i t e r ę  C oraz k o le jn y  numer mapy /I do 24/. 

Nomenklatura miapy 1:50 000 zadziera k o le jn y  numer mapy /od 1 do

72/, a mapy 1:25 000 -  dodatkowo część arkusza p i ę ć d z i e s i ą t k i ,  . 

na k tó re j  dany arkudz l e ż y  /arkusz L:50 000 d z i e l i  s i ę  na
I

c z te ry  arkusze mapy 1:25 000 oznaczone podwójnymi cyfrain i;

1-2, 3-4, 5-6, 7-8/.

Ze względu na potrzeby wojsk, g łównie s i ł  ILATO, w lo tach  

50-tych przystąp iono  do wykonania tzw. wydania przyspieszonego 

— typu R /Rap^ide/. ITa mapach tych naniesiono s ia tk ę  UTM.

Napy te opracowano na podstawie starych  map 1:20 000 i  1:40 000
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z wylcorzyataniem zdjrić lo tn ic z y c h  wykonanych w roku 1952, l e c z  

z zastosowaniem nowych znaków umownych. Opis pozoramkowy wykonu­

j e  s i ę  w trzech  językach : f lamadzkim, francuskim i  ang ie lsk im .

ria obszar B e lg i i  wy leona no mapy tównież w s lea l i  1:250 000 

/ format 59 x 125cm, 2 arkusze/ ora,z w s k a l i  1:300 000 /format 

89 X 106cm,l arkusz/.

6. i^odstnwa p-ęodezyjna i  matematyczna map Luksemburga

Osnową geodezy jną  map top og ra f ic zn ych  Luksemburska j e s t
I

t r ia n gu la c ja  i  n iw e la c ja ,  których r o z w in ię c ie  zalcoiiczono w 

1952r.

t'apy wykonuje s ię  w skalach 1: 10 000, 1:20 000, 1:25 000,

i  1:50 000, w odwzorov/aniu Gaussa na e l i p s o i d z i e  Hayforda.

Wysokości bezwzględne są l i c z o n e  od poziomu morza w Amsterdamie.
/

Arkusze map mają ramlei ograniczone równoleżnikami i  południ 

kami. Ich wymiary są następu jące: map 1:20 000 i  1:25 000 -  

10^ X 10* ;̂ mapa 1:50 000 m.a wymiary 20^ x 40^.

Wysokość warstwicowa dla map 1:20 000 1 1:25 000 wynosi 

5ra, a dla map 1:50 000 -  lOm̂ .

Kapy mają nadruk lulesernburskiej s i a t k i  Gaussa oraz. s i a t k i  

UTM. Lîapy wydaje francuski I n s t i t u t e  Géographique n a t io n a le .  

Legenda mapy j e s t  v; języku francuskim i  angielsicim.

Podstawa geodezyjna i  matematyczna map wysn b ry ty jsk ich

JiiŁ® i!r i  ® i I  i  B i i

P ierwszą t r ia n g u la c ję  na obszarze W ie lk ie j  B ry tan i i  za łożo  

no w la tach  1798 -  I860, ob l iczono  na elementach e l ip s o id y  

A iry^ego od punktu początkowego Greenwich. Współrzędne p ros to -
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Charakterystyka n iek tórych  map W ie lk ie j  B ry tan i i

la

---------------- :------
Wymiary
arkusze

cm
m

------------------------- -

Wysokość 
v/ars twowa 
w stopach /m/

\

Oznaczenia
s e r i i

” r
Siatka
meldunko­
wa

1 250 ą OyAO bez warstw ie

2 500 80x40 bez warstw ie

10.000 50x50 /5 lub lOm/

105G0 50/100/250

25 000 ' 80x40 25
/5 lub lOrn/

:.I 821 u TM

50 000 80x80
1i

50
/15m/

M 726 UTM

63 360 70x63 50
/15m/

kilomietro-
wa

U 6  720 52x60 skala barw ' k i lom e tro ­
wa

h o  000

53 440

200
i  skala barw

1.1 521

LI 5213 - 
M 52 3

•......... ........ ■■■

k i lom e tro ­
wa

Ponadto v/yclaje sif^ na obszar W ie lk i e j  .Brytanii następujące 

mapy małoskalowe:

-  mapę l o tn i c z ą  /RAF/ 1:500 000 o oznaczeniu II 404 z n an ie s io ­

ną s ia tk ą  GEORSF;

-  mapę 1:625 000 /dwa arkusze pokrywają Wielką t^.rytanię/;

-  mapę 1:1 000 000, z s ia tk ą  oznaczenie wojskowe mapy

1 3 0 1.
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Pndz ia ł  arkuszy j e s t  prostokątny wzdłuż l i n i i  s i a t k i  

v;apółrz§'dnych« Mapy w sica lach 1:63 360 i  mniejszych mają swój 

podz ia ł  n ie z a le żn y .

Mapy top og ra f ic zn e  w ie losko low e są podz ie lone  w ramach 

kwadratów s tuki lornetrowych. Godłem t a k ie j  mapy s¿j. współrzędne 

południowo — zachodniego narożnika.

l ie rw szn  t r ia n ą u la c ję  założono w I r l a n d i i  Północnej v/ 

i [IX w i  e ’ CU. \ I  la tach  5> 01 y c h naszego v' i  e Icu r o zw i  n i. f  t o n o w ą s i e c  

t r i a n g u l a c j i , a układ współrzędnych prostokątnych ob l iczono  

na e l i p s o id z i e  A i r y  e";o, w odwzorowani!) poprzvocsno-walcov.ynm 

Perka to ra ,  w jedne j  s t r e f i e  z osiowym południkiem 

Punictern początkowym układu v/spółrzędnych j e s t  p r z e c i ę c i e  s i ę  

południka osiowego z równoleżniIciern 53*̂  30 ÎT; punktowi temu 

przypisano w a r tośc i  Xo = 250 OOOm i  Mq = 200 OOOm. Giatka współ­

rzędnych j e s t  j e d n o l i t a  dla c a łe j  wyspy I r l a n d i i .

i/ysolcosci bezwzględne l ic z o n o  najpieiwv od poziomu morza w 

Dublin ie , zaś w 1957r. p r z y j ę t o  średni poziom morza w Belfaśc ie .|

Szereg skalowy obejmuje następujące mapy^ 1:1250,

1:2500, 1:10 000 i  1:25 000. Ponadto w uż.yciu znajdują s io  

s ta re  mapy w skalach 1:10 560, 1:63 360 or-az 1:126 720.

iT̂ y/e mapy są opracowane w odwzorcowaniu poprzeczno-waIco- 

wym Pierkatora obliczonym na ele'nentach e l ip s o id y  A iry^ego .

Stare mapy są w odwzorowaniu Gass in ie g o ,  a mapy w skalach 

1:10 5o0' i  1:63 360 -  w odwzorowaniu Bonne • Cecłiy zewnętrzne^

. t r e ś ć  i  op is  pozaramkowy map pó łnocno ir ladz lc ich  są podobne 

jak na miapach b r y ty js k ic h .

Mapy*_b'ysD k'ormadzkich

V/yspa Jersey  posiada mapy w sicalach: 1:2 500, 1:5 000



1:10 000 i  1:25 000, k tó re  pokrywają ca ły  obscar wyspy. Są 

wykonane w odw2orov/aniu poprzeccmo-walcowyiTi I"erkatora o b l i c z o ­

nym ui» eleinenta ch e l i p s o id y  Mayforda. Troóó map opraco.wywano 

na podstawie zd ję ć  l o tn ic z y c b  wykonanych w 19S5r, dzeżba terenu 

j e s t  pr;!0dstawiona warstw^arai rysowanymi co 25 stóp /1:2 5-00 i  

1:25 000/ oraz co 10 stóp /1:5 000/. iOa mapie w s k a l i  1:25 000, 

ponadto zastosowano ska lę  hipsometryczną cb 100 stóp . nicapę 

wdrL'kowano s ia tk ę  meldunkową UT';!.

Oysps Cuernsey posiada mapy w' slcaliOch 1:2 500 i  1:10 5b0 

sporządzone w la tach  1899-1900 i  unowocześnione na podstawie 

zd jęć  lo tn ic z y c h  'wykonanych w la tach  1962-1963. brak j e s t  wiado' 

m.ości o podstawie matematycznej t;^̂ ch rnap. V/arstwice są prowadzo' 

ne co 10 stóp .

lla podstawie wymienionych map wykonano mapę vj s k a l i  1;2112< 

/jeden arkusz/ w odw'zorowaniu poprzeczno-walcow^ym I^erkatora 

obliczonym na elementach e l ip s o id y  Hayforda. V/arstwice Scą 

prowadzone co 25 s tóp .

8. Podstawa /geodezyjna i  jna terna tyczna map I r l a n d i i

Osnową geodezyjną map i r la n d zk ic h  są punkty t ia n g u la c j i  

i  n iw e la c j i  geom etryczne j .  P ierwszą t r ia n g u lo c ję  wykonano w 

XIX wieku. V/ 19^0r. rozpoczę to  nową t r ia n g u la c j  ę ; również 

s ta rą  n iw e la c ję  zamieniono w tym c za s ie  nowymi pomiarami, a za 

punkt początkowy pomiaru wysokości p r z y j ę t o  średni poziom 

morza w I.Ialin-Hed położonym w północno-zachodnie j c zęśc i  

wyspy. Obecnie są w użyc iu  mapy wykonane na baz ie  zarównio s t a ­

r e j  jak i  nowej t r i a n g u l a c j i ,

Podstawa matematyczna map j e s t  dość zróżnicowana ,lTapy 

1:1 000 i  1:250 000 są w'ykonane w odwzorowaniu poprzeczno-walco '
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wym Alerkntora na e l i p s o i d z i e  iiiry^e.^o w s t r e f i e  i r l a n d z l : i e j  * 

luopy 1:2 500 i  1:10 5b0 sa wykonane w odwzorowaniu Cassinier^o 

obliczonym na elemtach e l i p s o id y  Clarka, dla obszaru poszcze ­

gólnych hrabstw. T.apy.w skalach 1:63 360 i  l :1 2 6 ’-.720 opracov'ano 

w odwzorowaniu Bonno a obliczonym na elementach e l ip s o id y  

A iry  ""ego.

¡'łapę w s k a l i  1:1 000 wyda.je s i ę  ty lk o  na obszar m iast, a 

V! sk a l i  1:2 500 na obszar użytków ro lnych . Obie n ie  mają warst 

w ic, ty lko  s i e c  punktów wysokościov'ych. I.Inpa 1:10 560 ma 

warstwice co 50 lub 100 stóp do wysokości 1000 stóp n .p .m ,, a 

następne co 250 stóp .

i..apy w skalach l : o 3  3o0 i  1:126 720 v/ykonano w ubiegłym 

wieku i  pokrywają ca ły  k r a j ,  podobnie jak  nowa mapa w s k a l i  

1:250 000.

9> Osno^yą /geodezyjna i  matematyczna man Włoch

Podstawą sytuacy jną map w łosk ich  j e s t  t r i a n g u la c j a , k tórą  

V/ 1941r. wyróv;nano w ’^Układzie rzymskim” . Punktem początkow,'^nn 

by ł lionte h a r io ,  e l ip s o id a -H a y fo rd a . Współrzędne prostokątne 

ob l iczono  w odwzorowaniu Gaussa -  Boaga, w dwóch s t r e fa ch  

zachodzących na s i e b i e .  Szerokość każdej s t r e f y  wynosi 6^ 27 

08,40 , a pas pokrycia  wzajemnego j e s t  zawarty pomiędzy południ-  

kami, 12° a 12° 27 '08 ,4 0 " .

Osnową geodezy jną dla map 1:50 000 i  1:250 000 są punkty 

p r z e l i c z o n e  na układ eu rope jsk i  1951r. w odv/zorowaniu UTti.

Punkty wysokościowe są mierzone od poziomu Korzą Śródziemne' 

go w Genui.

Szd'’eg skaIowy map w łoskich  j e s t  następu jący: 1:10 000,
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/

1:25 000, 1:50 000, 1:100 000, 1:200 000 i  1:250 000.

Od początku Iśit 70-tych mapę 1:10 000 wykonuje s i ę  na 

baz ie  o r t o f o t o o la n u .

Na mapach w skalach 1:50 000 i  1:250 000 j e s t  nodimakowana 

s ia tka  UTI.t, a op is  pozaramkowy j e s t  wykonany w dwóch językach: 

włoskim i  an,bielskim.

Charakterystyka map top og ra f ic zn ych  Włoch

;kaln

U K _

Odwzorowanie V/ym.i a ry 
arkusza

WysokoSC 
17.m twowa 

m

Oznaczenia m.ap 
wojskowych

| l0 000 Gaussa-Boage 2 30 X 3 45 10 (

25 000 Gaussa—Boage 5 00 x7 30 5,10,20,25 Ivl 891

■30 000 
l

U TI I 1 2 'x  20 ' 25 I.’I 792 -4

1.00 000 Gaussa-Boage 20 'x30 ' 50 H 691

200 000 Gaussa-Boage 4 0 'x  1 °3 0 ' 100 I.Í 594 .

250 000 U TLI 1° X 2° 100 Ivl 501

Włocliy wydaja, ponadto następuja^ce mapy m.ałoskalov;e: mapę 

dróg 1:300 000, mapy poglądowe i  l o tn i c z e  1:500 000, mapę
i

i izyczno  -  p o l i t y c z n ą  oraz międzynarodową mapę ówdata 1:1 000000

10. Osnowa geodezyjna i  matematyczna map Norwegii

P i e r̂ .YS zą t r i  a n cpa 1 a c j ę w 3o rw eg i  i  ro zpoczęto  r o zwi j  a ó w 

końcu X V II I  wieku /1779-1882/ , a nową w la tach  1832-1908.



ObiG t r i  cl n^^ul8 c j G ii.0 j ą pewno i3nn ozen ie  do dnin dziGi.e,isze'^o , 

f ^ A j z  jeGzcae v/y’:or-zyGtu.ie sitl mapy oppacowcone rica-4,cli osnowie, 

'./spoiczesną t r ia n T u ln c je  rozpocspto  zakładać w 1906r,, a 

zakończono w 1960r. orny w spó łudz ia le  Stanów ednoczonych.

, j i e c ta na p owi ą za ni e z s i  e c j. a rni y e o d e zy.,i nyni S zwe c ;j i  i  Da ni i  , 

a za po-iiocą t r y l a t e r a c j i  -  z s ie c iam i o;eodez\'’j.ny:mi k i e ł k i  e j  

b r y t a m i ,  I s l a n d i i  1 Stanów Sjodijoczonych ń P,
I

Podstawa wysokościowa map norweskicli, na slarlek rucłiów 

t:ekto.-icznych na Półwysp ie  Slcandynawskim, j e s t  doóó zróżn icowa­

na. l.a południu kraju p r z y j ę t o  średni poziom morza w Oslo,obecn 

w i.anda], a na północy -  w Pa.imviku, V/ n iektórych  re jonach ki-aju 

Y/ykorzys Luje s ią  loka lne  poziomy o d n ie s ie n ia .

hspółrzpdne prostokątne s t a r e j  t i i a n y u l a c j i  ob l iczono  

w uliładzie Soldnera l e c z  ty lko  dla południo ’.''ej cznści kra ju , 

i.ową t r i  a nyula c j c: ob l ic zon o  na elemenbach e l i p 3oid^^ Bessela w 

odwzorowaniu Saussa — Krdyera w strePach 3 — stopniowych, a dla 

ma p w o j s k o wp/’' c h /wy d a wa ri; ̂ c li przez  s ł  u ż be t o p o pr a f  i  c z n a. U S A / 

zastosowano odwzorowanie UTli i  e l ip s o id o  IIa,yPordca,

Charakterystyka map topog ra f ic znych  irorwegii

a ].a
py

---------------- ---------

, Odwzorowanie Epipsóida V/ymi a ry V/ysokod 6 
warstwowo 

m

Inne
dane

5 000 bierka to r Bessel 5 -

10 000 IJerka to r .0e s 3 c ]. 5
'

50 000 bierka to r Bessel od
do 36 ' ” 15 '

10,20 v n i  
M 711

bo 000 Cassoini Bessel 34 yc 45 » 5cm
20 X 1^

30 ‘v

oO 000 Iżerkator Ila v fo rdA A l9  X 2^ 
1 X 4

100
l.i 515
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Od roku 1914 w ror//e^ii wydaje s i ę  rSwnieź ’’mapę o k o l i c "  

w s k a l i  1:25 000 ja!:o pokryc ie  rozproszonych po kraju miast 

i  ważnych rejonów wojskowych. lYarstwice sa na n ie j  wyicreólone
I

00-5, 10 lub 30ni.

Godła map norweskich powstają w wyniku podz ia łu  lokalnen-o na| 

pasy i  s łupy. Liany wydawcsne przez  amerykańsiccą s łużbę topoyra Ciczi: 

mcają yodło oznaczono według systemu ainery]:ai:skie,p;o /woJskowe‘'>’o/.

L*S 2 D 2 Iii i  2 ii £ i!
i i e rw s z ą  t r ia n g u la c ję  na S p itsb e rgen ie  z a ło ż y ła  ekspedvcja 

rosy jsko  -  szwedzka w la tach  1898-1902. Od 1906r. prace 

geodezyjne na S p itsb e rgen ie  prowadza, llorwegowie; do roku 1927 

wykonywali Je w sposób ekspedycyjny, a następnie  z a j ę ła  s i ę  

nimi spec ja lna  o rgan izac ja  /kor.yeski In s t y tu t  Polarny/.

W la tach  1968-1972 s i e c  t ipn gu lacy jn ą  Spitsbergenu dowiązano 

do s i e c i  eu ro p e js k ie j  metodami t r i a n g u la c j i  s a t e l i t a r n e j  

/przy pomocy SSZ "Pageos"/ ,

Pierwszą mapę Spitsbergenu w^.dconali PiosJanie w la tach  

1899-1901, Była to mapa v/ s k a l i  1:84 000 z warstwicami rysowany­

mi c o lo  są żn i ,  U 1920r. w Związlru Radzieckim na podstawie 

pov/yŻ3zeJ mapy opracowano i  wydano mapę 1:200 000 z warstw ica- 

m.i również' co 10 są żn i .

VI l536r.  hor.vegowie wykonali z d ję c ia  l o tn i c z e  Spitsbergenu 

na podstawie których opracowali mapę w s k a l i  1: 50 000 z ods tę ­

pem warstw ie co 50m. Llapa ta pos łuży ła  do wydania przez ni cli 

mapy 1:100 000.

Wymienione mapy głównie obejmują południową i  zachodnią 

częsó arch ipe lagu  Sp itsbergen , natomiast mapą w nawiększej s k a l i  

która obejmuje w szys tk ie  wyspy Jest mapa 1:500 000 z warstwicam.i
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co lOOm*

n iek tó re  fragmenty mapy Spitsbergenu v/ykon;^nva>y również

inne ekspedyc je♦ ITp. w la tach  1957 -  1959 polska ekspedycja
■«

wykonała mapę środlcowej c z ę ś c i  wyspy w s k a l i  1:5 000 /C« U per t/ ,

o w la tach  1962 -1965 Sp itsbergen  odw iedz i ła  ekspedycja '̂RD, 

która opracowała mapę wybrzeża zachodniego w skalach 1:25 000 i  

1 : 5 0 0 0 0,
Inne norweskie wyspy arktyczne moją następujące mcopy 

t o p o g ra f i c z n e :

-  Wyspa ' ied zw ied z ia  -  ma pokryc ie  mapami w skalach 1:10 000 

/ 6 arkuszy/ i  1: 25 000 / 1 arkusz/;

-  Wyspa Jan Ilayen rna ro zw in ię tą  t r ia n g u la c j  ę, na osnowie ktcSrej 

opracowano / z perspektywicznych zd ję ć  lo tn ic zy ch /  najpier^w rnanj

1:100 000, a następnie mapy 1:50 000 i  1:20 000,

11, Podstawa g e o d e zy j na i  ma t ema t y c zna ma o Pr a n c ;| i

P ierwsze pom.iary t r ia n gu la cy jn e  Fr-^i^cji by ły  wykonane v/

X^/III i  XIX wielcu i  wykorzystano j e  do opracowania map "geometry- 

czn'ych" Cass in iego  /skala 1:86 400/ oraz map Sztabu ^łownego 

/ 1:80 000/, Współrzędne punktów na jp ierw  ob l ic zon o  na e l i p s o ­

i d z i e  Delambre'a, a następnie  na elementach e l i p s o id y  P le s s i s a ,

W końcu u b ieg łego  wieku rozpoczę to  prace nad nov/ą t r ia n g u la o ją .  

P r z y ję to  dla n ie j  e l i p s o id ę  Ciarkę^a 1 880 oraz jako punkt ’ 

początkowy Krzyż Panteonu w Paryżu,

Do o b l i c z e n ia  współrzędnych prostokątnych p r z y ję to  odwzoro­

wanie równokątne stożkowe I.ambsrta w trzech  s t r e fa c h  /pasach 

równoleżnikowych/ z równoleżnikami środkov;ymi:

-  w s t r e f i e  północnej 49^/44^ O o ' / ;
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-  V/ s t r e f i e  środlcowej 52̂ ’̂ /46'^ 4S/;

-  V/ s t r e f i e  południowej 55^ /49^ 3 0 ' / »

Ro\(no 1 e m l e i  o ieesne  sri odle/rłe o ns północ i  południe 

od ro\/no 1 o^niko\/ srodi^owycn# ! i ed sy  s t re fem i i s t n i e j e  pes pokryci: 

o s^.eiO:u0.jCi 50k.n» Dle Korsyici znstosoweno od.dziełnn s t r e f o  v/

3 n n̂.yrn o d\v:: o r o\v a ni u .

j.'ocsn,t!:i.ern ulcładu współrzędnych prostokątnych w każdej 

s t r e f i e  j e s t  punkt p r z e c i ę c ia  s i ę  równoleżnika srodkowe£;;o z 

południkiem paryskim. Pun!:tora tym przypisano w ar tośc i :
f

Xo = 600 OOOrn, 1̂) = 200 OOOm. Oś Y w .każdej s t r e f i e  j e s t  s>podna 

z Id.erunkiem po^^midnika parysk iego .

Wysolcości bezwzględne są l i c z o n e  od średniego poziomu 

korzą Śródziemnego w k a r s y l i .

Stary s z e r e g  skalowy rnap ;francuGkich obejmował mapy 1:80 000,1 

a następnie 1: 40 000 i  1: 20 000. Opracowano j e  w XIX wieku, 

w o d w z o r o w a n i  u r  ów n o p o w i  e r  z c h n i  o w rmn pseudostożko w y m Bo n n e "'a .

Charakterystyka v/spółczesnych map topogra f icznych  F ranc j i

ala F l ip so ida Odwzorowanie V/ymi a rvc/ i> Wysokość
warstwowa

m

O^yiaczenia map j 
wojskowych

25 000 Clarke Lamberta 5,10 u 864

50 000 Clarke ' a Lamberta 20° x40° 5,10,20 LI 761

00 000 Clarke ' a Lamberta 40“̂ x 80^ 9,10,20 H 662

50 000 Hayforda Txanberta l ° x  2° 20,40,80

50 000 Francuska Bonne ' a 20*^  ̂ 40̂ ^ rzeźbo
kreskov/a

']?yp M 
'LI 662
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Ila podstawie tych map opracowawio k o le jn e ,  obejmujące nnst^— 

pujące ska le ;  1:50 000, 1:100 000, 1:200 000, 1:320 000, •

1:500 000 i  1:1 000 000* ’./iele z nich p rze trw a ło  do dnj.a 

d z i s i e j s z e g o ,  a po d ru g ie j  wo jn ie  światowej w o js ’:owe wydania 

tych map uzupełniono siatką- UlII.

V/spcłczesne ska le  przeds Lawiono w t a b e l i ,  hany te posindaja  

s ia tk ę  g eog ra f ic zn ą  w stopniach oraz w mierze gradowej . Ta 

os ta tn ia  j e s t  l ic zon a  od południka parysk iego .  Wszystkie napy 

top og ra f ic zn e  oprócz warstw ie mają podcieniowaną rzeźbę  terenu.

Godła map francuslcich powstają  z n ie za le żn ego  podzia łu  

na pasy i  s łupy. Jedynie godło mapy 1:25 000 sk'^:ada s i ę  z dwóch 

c z ę ś c i ;  nomenklatury mapy 1:50 000, na k tó re j  l e ż y  dana mapa 

oraz z numeru arlcusza mapy 1:25 000 / j e s t  to symbol cw’i a r t k i  

arkusza p ięćdz ies ią tk i  oznaczonej dwiema cy fram i;  1-2, 3-4, 5-f^, 

lub 7-8/.

Obecnie, oprócz map wy/nienicnych w t a b e l i ,  wydaje s i ę  

mapę l o tn i c z ą  w s k a l i  1:250 000, mapę 1:500 000 z hipsom.etrią 

warstwową oraz utrz^nruje s i ę  w'ydanie mapy 1;1 000 000 w p od z ia le  

międzynarodowym.
. j  .

12;; Podstawa geodezyjna i  matematyczna map Szwec ji

Y^awdzie Szwecja n ie  j e s t  członkiem paktu NATO, l e c z  

uwzględnia s i ę  j ą  v; tym opracowaniu, gdyż wydaje k i lk a  ciekawych 

i  \vartościov/ych opracowań k a r to g ra f ic zn ych .

Pierv/3zą t r ia n g u la c ję  Szwec j i  w\ykor.ano w la tach  1305 -
a ,

1919 j a współrzędne punktów ob l ic zono  na elementach e l i o s o id y  

Svanberga i  Ciarkę a lS80r. Jeszcze do d z i s i a j  wykorzystu je  

s i ę  mapy opracowane w oparciu o tę  s i e c .

liową t r ia n g u la c ję  ro zpoczę to '  w 1903r. i  zakończono w 1952r.



2S •
Obliczono ją  na elementach e l i p s o id y  Bessela* Jest  ona n ie jed n o ­

rodna pod względem g ę s to ś c i  i  n ie  os iągnę ła  dokładności, o k r e ś lo ­

nej standardami międzynarodowymi, d la tego  v/ 1968r. rozpoczęto  

kolejne pomiary s i e c i .

S ieś  n iwe lacy jną  ob l ic zon o  v/ stosunku do średniego  poziomu 

morza w Sztokholm ie. Powiązano j ą  z n iwe lac jam i l io rw eg i i ,  

F in land ii  i  Danii.

Stare mapy S zw ec j i ,  tzw. *'!Iapy Sztabu Genera lnego" , opra­

cowano w skalach ]'1100 000 i  1:200 000 w odwzorowaniu równo- 

kątnym stożkowym. Dla mapy 1:100 000 odwzorowanie j e s t  s ieczne  

wzdłuż dwóch równoleżników, a dla mapy 1:200 000 -  styczne do 

równoleżnika osiowego / s t r e f y  przy.j eto  30 ^/.

TTov/e mapy opracowuje s ię  w następującym szeregu skalowj^ąn* 

1:10 000, 1:20 000, 1:50 000, 1:100 000 i  1:250 000. Ich  

charakterystykę zawarto w t a b e l i .  Od 1966r. m.ypy w skalach 

1:10 000 i  1:20 000 v'ydaje s i ę  na podstawie fo  top ią  nów lub 

orto fo top lanów , na

Charakterystyka map top og ra f ic zn ych  Szwec ji

"""

ala Odwzorowanie E l ip so ida .  X  /i/ymiory^ Wysokość
Y/arstwowa

m

Inne
dane

10 000 Gaussa Bessela 50x50cm 5m lub -pun­
ie ty  wysokoś­
ciowe

20 000 Gaussa Bessela 50x50crn 5m liab pun­
kty wysokoś­
ciowe

•

50 000 Gaussa Bessela 50x50cm 5,20 sia tka  UTU

■00 000 Gaussa
\

Bessela 50x50cm 10,40 U TM

'50 000 U Ti: Hayforda l ° x  2° 
l ° x  3° 
] ° x  W

25m lub r z e ź ­
ba cieniowane 
bez warstw ie

U TM 
GEOREF

■'■/ nc^raniczne rni-n Mzerszn , nn i a v/nv.’nznn '"■'rmi fiT"'
■■ SOifTbcrń. -
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które wdruicowuje s i ę  sytuncyine elon^onty kreskowe, warstw ice 

i  op isy .  r.aj c z ę ś c i e j  wnosi s in :  s i e ć  hydro{:;raficzną, m ie js co ­

wości, d ro^ i ,  l o tn is k a ,  l i n i e  s i e c i  e l e k t r y c z n e j ,  pomniki 

oraz r;rnniGe adm in is tracy jne .

iftapj 1:250 000 wydaje s i ę  w dwóch wariantach: mapę genera ł  

nrO opracowaną z wy!:orzystaniem najnowszych mater iałów oraz 

mapę prow izoryczną  jako mapę dróg z uproszczoną rzeźbą • 

terenu. ’ ■ .

V/ Szwec j i  ukazuje s ię  ponadto mapa przeglądowa w s ' ' a l i  

1:4 ''0 000 w ódwzorowaniu Spensa oraz mapa generalna w sicali 

1:1 000 000. Jeden z w a r i  a n t óv/ t e j  rna py p o s i  a d a na druk s ia te k  

UTLI i  GhORSP.

Uwaa:i o podstawie matematycznej map nOilstw zachodnich

1. Osnowę geodezy jną  map państw zachodnich stanowm*. s i e c  t r i a n ­

gu lacy jna ,  w v/iększości przypadków ro zw in ię ta  po d rug ie j  

wojn ie  św iatowej.  Uwzględniono w n ie j  najnowsze pomiary figury»" 

Ziemi, a s z c z e g ó ln ie  dotyczy  to osnó\7 wojskowych map t o p o g r a f i ­

cznych. Wprawdzie ju ż  n ie  wykorzystu je  s i ę  s tarych  s i e c i  

t r iangu lacy jnych ,  l e c z  j e s z c z e  są v/ użyc iu  mapy wykonane na 

bazie  tych s i e c i .  P.odstawą geodezy jną  map wojskowych j e s t  

Europęjsici układ współrzędnych, Ictóry ob l ic zono  na elementach 

e l ip s o id y  Playforda i  w odwzorowaniu UTLI.

2. ITa ogó ł  każde państwo ma v/łasny poziom o d n ie s ien ia ,  jedyn ie  

RIUI, Holandia i  Luksemburg za poziom odn ies ien ia  p r z y j ę ł y  

średni poziom Llorza Północnego w Amsterdamie. Państwa kontynen­

tu europe jsk iego  mają wzajemnie powiązane s i e c i  n iw e lacy jne .

Z omawianych państw jedyn ie  Wielka Brytania , Is lan d ia  i

Stany Zjednoczone ńP n ie mają powiązania z Europą Kontynentalną
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3. .Szeregi skalov/e map w poszczegó lnych  państwach są zb l i ż on e  

do s i e b i e .  Tíaj c z ę ś c i e j  , zarówno w o rgan izac jach  cywilnych jak 

i  w wojsku, opracowuje s i ę  mapy top og ra f ic zn e  w sizalach 

1:50 000 i  1:250 000. Spotyka s i ę  j e s z c z e  mapy‘s ta rs ze  w skalacli 

tradycyjnych dla danego państwa, nawet w skalach n iemetrycznych . 

Lecz w s i ł a c h  zbro jnych i s t n i e j e  u jedn o l icon y  s ze reg  skalowy 

oraz daleko posunięta u n i f ik a c ja  pod względem odwzorowania, 

e l ip s o id y ,  t r e ś c i  mapy, znalców top og ra f ic zn ych ,  s ia t e k  meldun­

kowych i  opisu pozaramkowego. i . iek tó re  z państw zachowały ' 

jednak na swoich m.apach pewne cechy t rad ycy jn e .

4* Co ras c z ę ś c ie j  spotyka s i ę  mapy top og ra f ic zn e  z półtonowymi 

przedstawieniem t r e ś c i ,  hapy te  są po prostu fotoplanem lub 

orto fo top lanem , na k tóry  v/drukow’ano v/arstwice, u zupe łn ia jące  

znaki umowne oraz nap isy .  Wydaje s i ę  j e  na oddz ie lnych  arkuszach, 

w ramkach przewidzianych dla danej s k a l i ,  w zg lędn ie  wdrukowaje 

na odwrocie mapy t o p o g r a f i c z n e j .  Tego lodzaju mapy wykonuje s i ę  

w skalach od 1:10 000, aż do 1:250 000. Poszukuje s i ę  optymal­

nej formy g r a f i c z n e j  dla przedstaw ien ia  tego rodza ju  map.
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Tabela 1
V/ymiary wybranych e l i p s o i d  odn ies ien ia

Nazwa e l ip so idy

Krasows'-:iego

j Hayforria 
j /Izw.rniędzynaro-

I ilelmerta
I
'Clnrlca /II/ 

Clarka /I/
I

i .d truwe^o I Nveresta

ÿ Everesta zinodyfi 
J kowana
I Nessela

; Airy 'e^o

I Airy^ego zmodyfi 
I kowana

! Wcolbecka
ii
j P lessisa
! #

Deląmbre a 

Delambre ' a  

Duńska 

Holenderska 

Mi ęd ayna ro dowa 

Svanberga 

Ilor.'/eska

ilok
o b l i c z e n ia

'//ymiary w i e l k i e j  
p ó ło s l  /a/ VI m

1965

6 378 245 

6 378 388

6 378 200 

6 378 2A9.14 

6 378 206,4 

6 378 298,3 

6 377 276 

6 377 304

6 377 397 

6 377 542 

6' 377 340,19

6 375 896 

6 376 523,3 

6 376 939 

, 6 375 653 

6 377 104 

6 376 950,4 

6 373 388 

6 378 797 

6 376 880

:assczenie /L/

1:298,3

1:297,0

1:290,3 

1:293,5 

1:295,0 

1:294,73 

1:300,8 

1 : 300,8

1:299,153

1:299,3

1:299,3

1 : 302,8

1:308', 64

1:308,64

1:334,0

1:300

1:309,65

1:297

1:304,25

1:312





Tabela 3*

j

Foziom odn ies ien ia

;g listwo iiozwa punktu
i -̂----------------------------- —

Różnica w stosun]:u 
Kronsztadtu

rel.^̂ ia
1

\
Oostende P e i l -  2 , Ą G

'^naia
1

Średni poziom morza u wybrzeży -  0,4
1-
;'’ronc,'ja LIarsyl ia -  0,57

:Iolandia H./i.P. /i\msterdani P e i l , Amster-* -, + 0,14
dam Zero/

puksemburg IT.A.P. + 0,14

jFÎI lal /Pormai Pu l i/ + 0,14

i'orregia Ha r v i  k “  0,7
Oslo
Mandai

îzwGcja Sztokholm -  0,3

fltnny Zjedno- Średni poziom morza u wybrze-
î'oone

. i e1ka Fr y t a ni a l i v e r n o o l  /do i ,192p/
llewlyn / - 0 , 2 od I i ,verpoolu/

" '̂ochy Genua, dla n iw e la c j i -  0,5
dla map -  0,3
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,¡y ko 7, pilnIc tów po c ri. t Icowy ch t ri.n n f’;ii 1 n c;j 1

'( T̂pin

'nnin

rnncjn

o in n d ia

|nrwo/̂ {in

(.■nny. Zjednocao-

wec.i 0

o I len B í:y tn n Í0

oeby

n.:i nnoddn

Delnm  bre 'a
Hnyfoiy.la

diińnka

Ilayforda

Ciarko â

holenderska

p n

BeoGela 
liny forda 
Ilayforda

Clarke a
18GG

ovnnborya 
Clnrke'n lík'O 
íleoGola /od 19 
0 3r./- '

#
A t r y  op;o

Hay Porda 
/od 19d lr ,/

da 7iWa punktu pocGotkoworo

Dr u 1 c n e 1 a , w 1 o A n k o ń ó • C w. J 6 z e Pn 
lomri’e 1

Ili ko la i  
Ayri, Davnoh.o,i

Paryż,  Panteon
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tBEŚĆ MilPTOPOGRAFICZNYCH

S U y  abrojne Stanów ZJadaeoaostyoh oraa paóatw i^aktu NATO 
wykorayatuja n&py topoax*afl€^saio w róanyoli nlcalaoby od IslO 000 
do ttl OOO OOOtt Standardowy aaeros wAaXowy wojskowyoli nap topofsra^^.c 
JTioanyooh aUt abrojnyoh Stanów ZJodnoozonyob 1 NATO obojmujo 

1s12 500 /plany aiast /;
«» 1x50 000 / M p y  tidt:tyo9aie/{

1:250 000 /napy operacyjne/1

* 1:1 000 000 /napy prae^lądowe/«
Ponadto paóetwa te wykorsyatnja równiot inne ekale napowo nie 

nlesacaące alf w powytazyn atandaroie, Jak np*: 1:10 000, 1:25 OOO, 
1:100 000, 1:500 000 orazbakale zbllaone, np«: 1:10 5ó0, 1:63 360, 

1:126 720, 1:252 000, 1:625 000 1 inne«
Podatawowy azeresn akalowy nap natowakiob aa ściśle określony 

i zunifikowany obraz napy« Otworzony w ranach NATO or^an we Jakowy 
STAMAG /Military A ^ ^ c y  for Standarizatioią/ opracował profan ujed* 
m>liooayob wydawnictw kartogi^afioznyob w padabwach t e ^  paktu«
Oprócz przyjęcia ^europejakie^ układu wapółrzędnycłi geodezyjnych** 
/JEN/ w krajach NATO wprowadzono:

» odwzorowanie i układ wapółrz^dnyołi proatokatnych płaskich 
UfM;

aystein neldunkowy OZMi
• netryczny aysten miar i netryoamy ayaten akalowy; 

anerykaóakie standardy dokładności, zakresu treści oraz
azpty s<*aficznej omp«/

Standardowy ayatem dokładności według kryteriów amerykaóakich
ł

przedetawiono w tabeli«



Kryteria dokładni ol CMip /standard aaerykaiiiski/

Skale map Mośdziolozoś ć 
obrazu terenu

Bł%d standar«»
dowy poleź en«

Cięoio.,„
warstwo«^

—
I Bł^d stan«» 
dard« wysok«(

1:1 OOO 100 n 500 m too  B

1

j 30 B
! ’ !

1: 250 000 25 B 75 B 50 m ! 15 ii
1:100 000 10 m 30 B 25 m a m i
1:50 OOO 5 B 15 B 10 ■ 3 m

1:2 5 0 0 0 2,5 ■ 7,5 B 5 B 1,5 B i
i
(■ 1

Szcae^lny ziaoisk poloSone aa opracowanie taap w skali 1:50 OO0
(

a wipo m p  taktyoaayoh^ prsoasnacsonyoh do aaboapiooaania potraeb" 
artylerii i wojsk rakietowycdi oras do walki o określone obiaty 
i rubieke« Bśwnioi wifksaą uwasp mrśoono na »apy w skali 1:^50 000,| 
bp^^oe BapaodL operaoyJnywdL i lotnlcaynii*

Całkowicie wuniiikowano »apf operaoyjno«*lotniossa 1:250 000«
Mapa ta o nazwie *¥estem Europę** i oznaczeniu serii M 501 Jest 
wydawana Jut od 19^1 r# w aaerykajdekloh znakach umownych i amery« 
kańskiss kroju arkuszy« ¥ latach 5C»yeli JeJ wykonanie przekazano 

eoJusanikcMi europejskim i ed tej pory zaozply pojawlaś sip rśs^e 
oteionneści w saiaoie i^aiioznej, a nawet w znakach tmownycli taapy« 

Planowane zasady unifikacji w stosunku do innych isap topola- 
floznyoh wynienicnych w podstawcwysi szarej skalowym MAPO zreali«» 

zowano tylko czpśoiowo« ¥ zasadzie zalany osraniozaly sip do wdru* 
kowania w treść napy siatki 1I!CM, dodania w le^ndzie pozaamodcowoj 

opisu w Jpzyku an^elskin /w niektśryoh paśstwach rćwnioS w Jpzyku 
francuskim lub nlenieckiią/ oraz wprowadzenie opisu wspćlrzpśnyoh 

narotoikśw nap w e d l ^  lumeso układu wdpśłrzpdnyob s®<>dezyJnyoh« 
Podziały nap na arkluze oraz kłuoze znaków umownych, róine w r e ^

■attyeb łcrajaota Ikuropy aaobotelaj, posostaly w ssaaadzle boa aaiien.



ZaJcr^s treści «ap topo#g:*afl^aaiyofa

Zakres treści map natowskich Jest praedstawiony aa pomocą ¡zna«- 
k6w umownych^ w wasadTsle whlltKiiiyob do ssnaków stosowanyołi na naassyofc 
mapach topograJTloznych« oraz skrótów« 9a troóó map topo^ariozn/oh 
tyoh pasistw składają t%±ę nas tępił Jąoe elementy t

« koleje;
- dro^l kołowe; 

osiedla;
•» rzeźba terenu;
>- roilinnoóó i g3rxmty}
-  r z ek i «

Ponadto na fnap̂ ' nanosi się siatki klli»!ietrowe, siatki meldunkowi 
siatki ijeccraficzne, o w opisie pozeramkowyw - @odlo arkusza oraz 
podzlalkl liniowe /w klJometraoh, milach 1 Jardach/«

Ha wojskowych mapach topo/E?rafloznych podaje się zasady wyk©«* 
rzystania siatki a na m p a o h  operaoyjno-dlotiłlozyoh w skali
ti250 OOO i w skalach małych ** zasady posłu^wanla się siatką 

dunkową OBmmt.

teosób

K o l e j e «  Na mapach t o p o ^ a l i c z n y c h  wszystkich ska l  l i n i e  kolmjowe 
są przodstawiono w podz ia ło  na Jednotorowe i  dwutorowe / w ie lotorowe 
Ponadto d z i e l i  s i ę  Jo na normalnotorowe, szerokotorowe i  wąskotorof

■ I ^

¥ n iektórych  krajach oddzielnym znakiem wyróźaala s i ę  l i n i e  ze loktr^  

j^ikowane, w innych /np« w HFN/ n i e  wyrółnia  s i ę  loh«  | V

Na mapach Stanów .¿Jednoczonych l i n i e  ko le jowe są słabo ozyóoł*
1

nof gubią s i ę  wśród inn^h dróg«  Na mapach b ry ty j sk i ch  s tosu je  sŚ||

1rółne znaki linii kolejowych na róónyob skalach map«
Na ogół nie nanosi się technicznych urządzeó towarzysząoyob '



linioła

JcoteftejL

Poszcsse^lne państwa s tosu ją  wjLasz^ą k l a s y f i k a c j ą  droitol »  Sp« 

na ttapach Stanów ZJaónocssonycb d r o ^  Jkoitowe są pod2slolono wodJiug 

Ich uOsywalziośel p2^ez samochody oi^ai^rowe na: clro^i dla SflUttocho- 

dów ci^^klchf średnich 1 lej^kleh* Ha mapaoh W ielk iej B ry ta n ii wy* 

ró ln ia  si^  drogpi d la  ruchu szybklog^o i  normalnego« Ha mapach Regm«» 

b lik l  Federalnej Niemiec d r o ^  są podzielone na autostrad y, a u to -  

m a^ 3trale  i  Inne dro^l o nawierzchni twardej« mapach franous«  

kioh odrólnia s ię  dx*o^ pahstiiowe, drogi departaf:scnt£.lne oraz inne 

drogi«

Na ogól są podawane Inlormacje o l ic z b ie  pasów Jezdni na dro­

gach oraz spadek drogi« Natomiast braiuije iuTcrmacJi o rodzaju na­

w ierzchni, o nasypach i  wykopach przydrosiuaych, o mostach i  innych 

urządzeniach i  budowlach towars<ryszących drogom samochodowym«

Oeledlet«wwmMaMaMmMmaa

Osiedla na mapach to|K>grafloznyeh są przedstawione w podziale 
według typu osaitaiotwa oraz liczby mieszkańców« Podkreśla się cza­
sem ich sułaczenie administracyjne« O rodzaju i klasie osiedla naj«., 
«męśolej świadczy zastosowany r^tdzaj znaku umownego oraz wielkość

i .
i krój ozoionki« 9a mapach francuskich osiedla są podzielenie Jody­
nie według ieh oharakteru ateinlstracyjnegoi podaje się asNÓwnied

/ i ' .
liczbę mieszkańców« / 1

Sposób przedstawienia osiedli w innych państwach Jest mt ogól
• n

ródny« 9p« na mapach brytyjskich są wydzielane budynki wyróśnia-
•1

Jąoe się i gmachy użyteczności publlcaoieJi w Hepubliee Federalnej i
\

Niemleo wydziela się szczególnie asiabudowę zwartą itp« .



Bg»4ba t m r & n u

W« topodrnii^lesniyob pojkmtia ssaoboteloL ukastaJitaiifanl®
ploBOtie 4^st prsi«iistaitf4aM pOMO^ Jodziak Ipryter la

o^iośnie wyboru wys^b^oi olpola warstwowej w róftnyoh pailetwaoh e% 
r6Wue« Ponadto etoeuje eip olpola warstwowo w notraob^ Jaa i. w 
stopaoh /np. w pa&stwaob anslosaskloii/• do praedstawlonla raeiby 
ter«aiu oprbea warstwie aasa^loayeb stosuje slp rdtmlel waratwloe 
poTCOBloaie /poltolEowe 1 telartkowe/ oras warstwloe pogrubiali# 
/aaawyeaaj pogrubia slp oo plątu warstwlep/«

Sa topograllcsayeli as^iaob Praaousklob orass na sapaob ItFH w 
sbalaob litOO 000 i 000 dodatkowo stosuje m ±ę olonlowaziie

tenaiu« £le średnloskalowyob oapacłi brytyjskiob /up« na 
uaple w 9ik»X± I i12ć  720/ ssastosowono równlol metody warstwobarwiwt« 

Ka aapaołi państv z&ohodnioh na ogóii nie spotyka sl^ kr«^sok 
spadu oanaoaającyoh kierunek nachylenia terenu» Opis wys^^solol 

weretwlo równie! nie świadczy o kierunku spadu terenu^ jak t e  mm 

miejsce na naszych mapach topo4j^flcznycb«
V opisie pozaraffikowym nie K/stfpują p^dzlaaki kąta spaiu te­

renu« Ominie m i n a  stwlerć^zló^ la opisy wysokości fMjmktśw teraso- 
wyoh 1 warstwie są ogól słabo czytelne na tle pozostałej tre śc i 

mapy« Natomiast dobrze czytelna je^t rzeźba terenu na mapach z 
dodatkowym podcieniowaniem«

Roślinność 1 aruaty
Sssata roślinna oraz grunty są przedstawiano w róstny sposób 

na iuipach róRnyoh paśstw« üp« na napach noerykaalsklcb 1 lnE*yśyjsklcl2 

wynlenlene elenonty toronu są przedstawiane w sposób dość ogólny« 

Rrzy lasach n ie  podaje s lp  dodatkowycdi oharaktorystyk, n ie przed­

stawia s lp  róCnorodnośol zadzewlenla, ozfsto brakuje oharakterystyt

grmtáwp obszarów teglemiyoh 1 limyoh« Rodzaj zadrzewlfuila w lo s ie  

moteft oétmytmó JmdyaX» na ■mpaob RmpuMJJU r «d «m ln « j
¿hit • ■ j|. j



Na og 6 Ł a lasach nie spotylca się oznaczeń liczbowych, napisów 
lub innych otjaśnlaJąoyob ^znaków umownych* Często obszary 
Isine nie mają naniesionych granic; lasy są przedstawione tylko 
jako plamka w zielonym odcieniu*

Rzeki

l^l^cnty hydxH>^rafIczno są przedstawione doóć dokładnie i  

szcze^ lcw o  , le c z  zamaita s ię  brak dodatkowych ch arakterystyk  

świadczących np* o 0l,vbo1fiości r z e k i, kierunku prądu, J e ^  szyb»  

k o ści itp *

Brody na o ^ l  są zaznaczano w teren ie  słabo zasiedlonym* Na» 

tomiast spotyka s ię  nu rzekach zanaki umownu pr <̂ gów i  wodospady*

Mosty przez rzek i również są przedstawione w dość różnorodny 

sposób na mapach różnych państw* Np* na mapach afaer/kańskich po» 

ddje s ię  konsnrukcję mostu i  joiso nośność u tonach^ na saapacli 

b rytyjaklcli ¿Uossuje s ię  ¿eden znak umoiony d la  pr*zedstawienia
w

w szystkich x*odzajOti? mostów, bez opisów pomocniczych; na mapach 

R epubliki Federalnej Niemiec, podobnie z r e s z tą  Jcik na mapach 

rranciiskiotii mosty są podzielone w zale żn o ści od ich  Ia>n9trukoJi 

/stalow e, betonowe, drewniane/. Jednak na c^ól n ie  podaje a l f  

ds^nych o nośncSol, dlu^x>ści, szeŁ‘okośoi fiiostu itp *

Skróty stosowane na mapach—rr"̂*--  ̂"ni t~m rm rt \m im mmmmmmmmmmm mmmmtiwmmmmwhmnwmnnm

Uzupełnieniem znaków umownych są skróty dośó szeroko wyko» 

rzystywane na mapach państw zaohodnóch* HajwiiLceJ skrrótów wystę«» 

puje na mapach topo^af^ioznyoh Stanów 2Jednoczonych /około 030/ ,  

mniej na mapach innych państw* Np* na taapaoh b rytyjsk ich  je s t  ich  

około 450, a na mapach zachochiioniemieckioh i  francuskich » po 

około 350 skrótów*



V p^Ast iavh  üo t r ^ e i  nmp topo*«

frrafio^ínych o{^áX a¿:yvíi s ię  iminś tradyoyjjaycti«

-tolcjÉ^ni í ^ ^ ü z t í o 'n /m  1 -  na jc^^éo lo j  prsamlata^ria s i ę

t^3i?«cnify waiisniXte, « Iro^i koliw»©, t iM ± &  Sff©,tt;Jo^e, im w m ^ ę

dtęróty I t p «

K6^ o  odeliHile kj^XMU «^rlsoraystujo a lę  do

Jtaitfio3:ia ele;uaut4w hycfc îseui 11#

K o lo s ?  ^ l e l o í s : /  ¿ ^ s i t  o y jn l e  riarezui i30tfar«y <k̂  p r z ed a ta^ io »

nlL̂  r ^ é l f n n o ¿

fMoiíyailo br»>z«t :ja J a s ó o l e J  w>liorzy»tuj© « i ę  do 

o lü  v n o K ’ h y  f^ertma# xodaaju pui9t;y©nyoh i tp#

Insr  í io X o i ' i ^  s i ę  Ł^adz ie j#

Je í isdI-ú. voś>c \ i'ex£v I s t u l o j o  tyils^ xia ms^pads

'fej^írovyc^ p»íííaf;;:ití€íívá0C s îsalô siojgo m  HATO#

Pl*> iT?ap po?^oc Í3.3.yc;li islę .r'ióiuíso i l c ^ b y  IcoXori ît  ̂ liüb i.ol2

o d c in a l i  Cz^u^to atípy ia¿sio¿¿C;- |.*aiÍ4*ítWí; fe t e j  íí©®'^J fílLaXl sk5>£̂  

iiyda âs?>ií H r t ón e j  koXoré©# ZaieZy to  <mJ rodi-.ajia

í r̂!.fí!2moCZ€DÍ?5 l'.ki¿iy i  jUi#

H f i J  íitoaofeíOi-o X.tcaby KoXoiró^" tía aitipricli p a ú ^ t u  

psacbo Sti5.«h fí^ pniodsítowloi^eí w tabo i l#

'  ̂ ’■.*í’



j  stoson^an^ J.ic2;by koXorót>? na mapach 
topograficznych paiisti« zachodnich

Kazv?a
państwa

Skale map

3;as 000 1:3G OOC 1:100 000 1:200 00< 1:250 000

Stany
Zjednoczenie 5 5*/ 8 6

¥lolka
Bz*ytaJila 3 7, 6"^’ •

Francja ił - 6 i», 5-7 d-ta
8 6 8

g.epuhXlka
Fader^lnć.
Miemiec . 3 J V /" -i W f »V* 7

Holandia 7 7 5, 6 6

Bei^la « . 3 » 7  I ^ 9 ^ » y 9^ I ^ 1
L , „ l . . .

Banio !
j

3,5 1 5 5 ? ̂ •

Ii lochy 3 5,ó 6

Korf-e^r 3 - if 
_________________________J

5 3 • 54-6 5

Szwecja i ł - 6 4
i,— ...,„«,-Ji

7,8



1 . 1 . 4 . ZOBRAZOWANIA POTOGRARICZIJE TERENU

a/ Rodzą,je fotodokumentow wykorzystywanych przez  dowódców 

i  sz taby różnych Gzczeb l i

Obecnie wykorz^^stuje s i ę  dwa rodza je  in f o r m a c j i  obrazov/ej

0 t e r e n i e :

1/ in fo rmac ję  obrazową zapisaną w sposdb f o t o g r a f i c z n y
\

/półtonowy/:

2/ in formac ję  obrazową zapisaną w inny sposób, przede 

wszystkim w sposób numeryczny.

In formacje  fotof j -raf iczna przedstawia s i ę  w pos tac i  różnego 

rodzaju  fotodokumentów, tcakich jak :

-  z d j ę c ia  l o t n i c z e  /odb i tk i  zd j ę ć  na pap ierze  f o tog ra f i c znym  

lub na m a te r ia l e  przeźroczystym/;

przetworzone zdjęcia lotnicze,

-  f o t o s z k i c e  i  fotopanoraray,

-  f o top lany  i  fotomapy.

Potodokumenty mają dv/ojakie wykorzystanie, gdyż służą 

potrzebom rozpoznania v/ojskowegO' oraz celem kartograficznym.

fotodokumenty wykorzystuj 'e s i ę

do i d e n t y f i k a c j i  i  umie jscowienia  celów oraz do przedstawienia  

v/ynikóv/ rozpoznania.  W tym przypadku n a j c z ę ś c i e j  wykorzystuje  

s i ę  odb i tk i  zd ję ć  l o tn i c z y c h ,  z d j ę c i a  przetworzone,  f o t o s z k i c e

1 fotopanoraray. Opracov/anie tych dokumentów n a j c z ę ś c i e j  

odbywa s i ę  na szczeb lu  poszczególnych systemów rozpoznawczych • 

stosowanych w wojsku, k tóre  sk łada ją  s i ę  z środków p o w ie t r z ­

nych /śrnigłowcóv;, samolotów, p la t fo rm  bezp i lo towych/, wyposażo­

nych w kamery l o t n i c z e  i  aparaturę obrazową, oraz ze s t a c j i  

naziemnych odb iera jących  i  opracowujących otrzymane z d j ę c i a .

In formac je  rozpoznawcze postępują na różnego rodzaju



mater ia łach,  d la tego  s t a c j e  naziemne są przystosowane do obróbki  

różnego rodzaju  zd j ę ć  i  obrazov/ l o tn i c z y c h ,  jak :  zd jęó  wykona­

nych kadrowymi kamerami rozpoznav/czymi, zd j ę ć  wykonanych kamera­

mi szcze l inowymi,  zd ję ć  panoramicznych, obi^azov/ termalnych 

/ w tym skanerowych/ oraz obrazów rad io lokacy jnych  bocznych 

/ typuSLAR/. Oprócz opracowanych fotodokumentów s t a c j e  t a k i e ,  

jak na przykład:  urza^dzenie T I I P  / ‘I’a c t i c a l  Image In t e r n r e t a t i  on 

i a c i l i t y /  oznaczone symbolem AN/T3Q-43j mogą przetwarzać 

in formac je  obrazową na numeryczną, dokonywać przetworzeń 

obrazów o skomplikowanej g eom et r i i  na odwzorowania b a rd z ie j  pro­

s t e ,  wydawać in fo rm ac je  o ce lach w natowskim uk ładz ie  współ­

rzędnych bivi lub w uk ładz ie  geogra f icznym i  przekazywać te 

in formac je  użytkov/nikom na fotodokumentach, jak  również środka­

mi łącznośc i  l i n i o w e j  oraz kanałami t e l ew i z y jn ym i .

Obecnie tworzy s i ę  ośrodki  c en t ra lne ,  k tóre  będą zdolne 

odbierać  i  przetv/arzac in forniacje pochodzące z w ie lu  różnych 

systemów rozpoziuujczych stosowanych w s i ł a c h  lądowych i  

poy/ietrznych. Opracowuje s i ę  koncepcje z integrowania  systemów 

rozpoznawczych z systemami dowodzenia* przez  co upraszcza 

s i ę  również ob i e g  in fo rm a c j i  f o t o g r a f i c z n e j  i  obrazowej .lip. 

na szczeb lu  d y w i z j i  tworzy s i ę  tego rodza ju  centrum '»BETA'*

/ B u t t l e f i e l d  E x p lo i t a t i o n  and Turgot .Voiiuiaiüioti/, k tóre  może 

opracov/y*vac in fo rmac je  pochodzące z 15 różnych systemów 

/np. SIAR, SOTAG, REWBASS, A'.VACS i  inne/.

zd ję ć  i  obrazów lo tn i c z y c h

polega głóv/nie no opracowaniu map topog ra f i c znych  v/ różnych 

skalach, zaś w warunkach polowych na opracowaniu map lub 

fotomap metodami uproszczonymi i  w bardzo krótkim c za s i e .  

I s t n i e j ą c e  systemy przewidują  opracov/anie i  wydanie tak ich



dokufi.entów'w warunkach polowych w c za s i e  od k i lku  do 48 godz in .

Do opracowania tych dokumentów / fo top lanow, o r to fo top lanów ,  

map p ik to g ra f i c zn y ch  i  fotoniąp/ wykorzys tu je  s i ę  zarówno pomia­

rowe zd j ę c ia  l o t n i c z e ,  jak również z d j ę c ia  i  obrazy f o t o g r a f i c z ­

ne v;ykonane do celów rozpoznawczych, w tym szcze l inowe ,  panora­

miczne, skanerowe i  ra d io lo k a cy jn e .

Zamiast rnap w skalach dużych i  średnich wykonanych w 

sposób t radycy jny  coraz c z ę ś c i e j  wykorzystu je  s i ę  o r t o f o t o p la n y  

i  ortofotoraapy, na których rysunek k a r t o g r a f i c z n y  zamieniono 

półtonowym obrazem fo tog ra f i c znym ,  otrzymywanym w y/̂ n̂iłcu za s to ­

sowania techn ik i  o r t o f o t o .  Natomiast zamiast map v/ skalach małych 

i  średnich częs to  wykorzystu je  s i ę  fotomapy otrzymane v/ wynilcu 

obróbki  obrazów i  zd j ę ć  s a t e l i t a r n y c h .  Obecni'e już  dość popu­

larne i  łatwo dostępne są fotomapy w skalach od T :250 000 do

1 :1 000 000, opracowane na podstawie zd ję ć  lub obrazów 

s a t e l i t a r n y c h ,  pos iada jące  pełne walory  kartometryczne , j edyn ie  

nie przedstaw ia jące  rzeźby  terenu. Tego rodzaju  m ate r ia ły  

produkuje s i ę  na pokryc ie  c e ł e j  powierzchni  globu ziemskiego,  

za v/yjątkiern obszarów podbiegunowych.

Wojskowe s łu iby  top og ra f i c zn e  państw zachodnich w swym 

v;yposażeniu posiadaja^ urządzenia połowę przeznaczone do 

szybkiego  i  automat' 'cznego opracowania map i  fotomap. Na przyk­

ład w wyposażeniu służby t o p o g ra f i c z n e j  armii  amerykańskiej 

znajdują s i ę  automatyczne przyrządy fo tog rom etyczne , za pomocą 

których zarowno v/ v/arunkach kameralnych, jak  i  v/ warunkach 

polowych, opracov/uje s i ę  mapy t op og ra f i c zn e  i  ortofotomapy na 

podstawie różnego rodzaju zd j ę ć  i  obrazów, w t;̂ mi zd ję ć  s z c z e ­

l inowych, panoramicznych, skanerowych i  rad io lokacy jnych .

Automaty te potrafią dov;olny rzut geometryczny zdjęcia atrans- 

forniOVi/ac na rzut prostopadły mapy, przy tym udział człowieka



V/ proces ie  produkcyjnym /foto/;^rametryGznym/ j e s t  minirnnlny i  

sprowadza s i ę  do czuv/ania nad prawidłowośc ią  pracy przyrządu. 

Te'zo rodza ju przyrządy fo togrametryczne  oznaczone skrótem 

APE /Automatic Pliotomapper j.^ulpment/, są znane od dwudziestu 

l a t .  Umieszcza s i ę  j e  v/ p r zyczep ie  samochodowej i  mogą byc 

transportov/ane drogą lądową lub pow ie t rzną  w dowolne mie jsca 

na TDi7. ka ogó ł  przyrządy te  wchodzą w skład systeraóv/ szybkiego  

opracowania map top>ograficznych. Jeden ze znanych systemów - 

RACOM /Rapid Combat Mhpping System/ — zapewnia otrzymanie 

nowej mapy o t r e ś c i  n ieco  uproszczonej  w c zas ie  n ie  p rzekracza ­

jącym ĄQ godz in  od momentu sfotografov/nnia terenu i  orzymania
\

zd ję ć .  iJa jczęśc ie j  w ten sposób sporządza s i ę  mapy p i k t o g r a f i c z -  

ne /Pictomap/. Mają one n i ż s zą  dokładność n i ż  mapy t o p o g r a f i c z ­

ne, zaś warstwice  v/ykreśla- s i ę  na nich w sposób automatyczny 

bez późn ie js zego  układania,  lub przenos i  s i ę  j e  z map v/ mn ie j ­

s ze j  s k a l i .  Barwy na fotomapie są zb l i ż on e  do naturalnych, 

ponadto nanosi s i ę  s z e r eg  obiektów ważnych dla wojska /mosty, 

tamy, g rob le ,  wały ,  ob iek ty  wyróżn ia jące  s i ę  i  inne/.

Mapy p ik t o g r a f i c z n e  wykonuje s i ę  w skalach 1 : 12 500 -  1 ; 50 000, 

czasem v/'mniejszych /nawet i :  250 000/. Część nakładu wydaje 

s i ę  na podłożu z  mas p lastycznych odpornych na temperaturę i  

w i l g o tność .  Ortofotomapy częs to  v;drukowuje s i ę  na odwrocie 

rnap topog ra f i c znych  v/ t e j  samej s k a l i .  \Vdrukov/uje s i ę  j e  

róv/nież w t r e ś ć  mapy, l e c z  tak aby n ie  u t ru d n ia ł y  j e j  c z y t e ln o ­

śc i  i  by ły  widoczne ty lko  przy odpowiednim podśw ie t len iu  mapy. 

Stosuje  s i ę  również  kombinacje, orkoft i toplanu : na podkładzie 

n ieprzeźroczystym z pozos ta łą  t r e ś c i ą  na f o l i i  p r z e ź r o c z y s t e j .

Numeryczny zapis  in fo rm ac j i  obrazov/ej j e s t  coraz c z ę ś c i e j  

wykorzystywany najróżnych etapach obiegu in fo rm a c j i  o t e ren ie ,
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gdz ie  zastępu je  dotychczas stosowane fotodokumenty• Jest  v/iele 

przesłanek pr0emav/iających za zastosowaniem tego rodzaju  

zapisu, a wynikają  one z następujących faktów:

-  in formac je  o t e r e n i e  otrzymuje s i ę  c zęs to  w pos tac i  impulsu 

z fo topow ie lacza  lub impulsu z anteny, k tóre  łatwo zamienić 

w postać analogową lub numeryczną;

. -  obrazy coraz c z ę ś c i e j  p rzesy ła  s i ę  kanałami radiowymi', więc 

postać numeryczra obrazu j e s t  w tym przypadku dogodna;

~ do nana l i zy  i  obróbki  materiałóv/ f o t o g r a f i c z n y c h  coraz 

c z ę ś c i e j  wykorzystu je  s i ę  komputery, w ięc  obraz terenu, po 

jego  d e t e k c j i  w urządzeniu obrazow.-ym, bez przetworzeń nadaje 

s i ę  do dalszych opracowań;

-  często  urządzenie  wykorzystu jące  obraz j e s t  przystosowane

do zapisu numerycznego, d la tego  zamiast z d j ę c ia  f o t o g r a f i c z ­

nego wprov;adza s i ę  wówczas numeryczny zapis terenu, tak 

j e s t  v; przypadku pocisków sairiosterujących dLGM **Cruise".

I .  1. 4. ZOBIb^ZOWAlUń POTOGRAPIGZNE TEREPU

b/ Gposoby i  moż l iwośc i  pozyskiwania in fo rm a c j i  obrazov/ej 

o t e r e n i e  za pomocą obiektów l a ta ją c y c h ,

1 , 0/<ólne zasady pozyskiwan ia in fo rm a c j i  obrazowej o t e r e n i e , i
I

Tradycyjnym już  d z i s i a j  obrazem terenu j e s t  z d j ę c i e  l o t n i ­

cze v/ykonane kamerą f o t o g r a f i c z n ą  wyposażoną w obiektyw i  

migawkę, za pomocą k tó r e j  otrzymuje s i ę  zapis  f o t o g r a f i c z n y  

terenu na laa te r ia le  światłoczułym. Począwszy od roku 1850 

nrzez ponad sto  l a t  n i e w ie l e  s i ę  zmieni ła  zasada fo tog ra fowa ­

nia l o tn i c z e g o .  Duże zmiany n as tąp i ł y  dopiero v/ ostatnim
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dwudaiesto lec iu ,  zaś rozwój nauki i  tec ł in ik i  wskazuje, ze w 

dalszym cią^^ bodzie  s i e  w i e l e  zmien ia ło  v/ metodach i  spbsobcacłi 

pozyskiwania in fo r m a c j i  obrazowej  o t e r e n i e .  Obecnie można 

przedstawić  następujący schemat d z ia ła n ia  aparatury  obrazow'ej: 

obraz terenu,t łumiony przez  a tmosferę ,  postępuje  do okna w e j ś c i o  

wego aparatury obrazowej ,  następnie na de tek to r  promieniowania , ’ 

gdz ie  następuje j e go  r e j e s t r a c j a  i  w i z u a l i z a c j a .

Do tworzenia obrazu wykorzystu je  s i ę  ca łe  pasmo promienio ­

wania e lektromagnetycznego , od fal- na jk ró ts zych  do dług icn  

f a l  radiowych. Ponadto dokonuje s i ę  zobrazowań w innych polach 

f a l ,  jak np: alcustycznych, magnetycznych, e l ek t rycznych ,  grawdta 

cyjnych i  innych. Poszczegó lne  rodza je  f a l ,  a w przypadku f a l  

e lektromagnetycznych poszczegó lne pasma f a l ,  są w rożnym stopniu 

tłumione przez  atmosferę oraz przez  z jawiska v/ n i e j  zachodzące, 

k i ek tó re  z nich zależą, od pory doby i  warunków pogodowych, 

inne aą mniej z a l e żne ,  lip. zobrazowania termalne na ogó ł  

l e p i e j  \"ykonyv/ać w nocy, n iż  w' d z i e ń .

Do tworzenia obrazów terenu w^ykorzystuje s i ę  promieniowa­

nie v,'łasne obiektów /np. promieniowanie c iep lne/  oraz promienio -

v/anie odb i te  /np. f o tog ra fowan ie  w odbitym ś w i e t l e  słonecznym/.
\

Stosuje  s i ę  naturalne źród ła  św ia t ła  /s łońce,  ks ię życ/  jak 

również źród ła  sz tuczne / r e f l e k t o r y  błyskowe, fotobomby/. 

Promieniowanie to postępuje  do okna wejśc iowego aparatury
JŚ

obrazowej .  N a j c z ę ś c i e j  są to obiektywy skorygowane do odpowie­

dnie j  d ługośc i  f a l ,  ponadto s tosu je  s i ę  układy zw ie r c ia d e ł  

oraz anteny. Od rodza ju  układu wejśc iowego /układu obiektyw -  

migawka/ oraz sposobu zapisu za l e ż y  geometria obrazu terenu.

Układy optyczne zachov/ują stałe położenie w momencie foto­

grafowania, lub mogą być ruchome. W fotografov/aniu tradycyjnym
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dąży sie do tego, 3by układ optyczny był nieruchomy v/ rnoriieucie 

ekspozycji . ipnych metodach fotografowania lub obrazowania 

terenu istota pozyslciwania informacji polega na ruchu układu 

we j ociowego. Tak na przykład w Icamerach panoramicznych ma 

miejsce ruc}i obrotowy obiekt;'/i7U /lub pryzmatu przed obiekty^wem/, 

v; kamerach szczelinowych isto’ta fotografowania polega na ruchu 

postępowym obiektyv;u i szczeliny /zastępującej migawkę/ w 

stosunku do terenu i materiału światłoczułego, w kamerach 

następuje liniowe /wierszov;e/ wybieranie obrazu terenu poprzez 

ruch obrotowy zwierciadła, w aparaturze radiolokacyjnej bocznej 

ruch postępowy samolotu Vv'nosi istotne znaczenie do pov/stawania 

obrazu, podobnie jak ruch obrotowy anteny v/ radarze panoramicz­

nym .

Po p r z e j ś c iu  przez  układ we jśc iowy promieniowanie postępuje 

na de tek to r ,  którym v/ za le żnośc i  od d ługośc i  f a l  promieniowa­

nia są: s c y n t y la t o r y ,  malgriały ś w ia t ł o c zu łe ,  f o topov/ie iacze, 

elementy f o t o c z u ł e  z wybieraniem l iniowym, de tek to ry  ze 

sprzężeniem ładunkowym /GGD — Gharge Coupled Device/, względniej  

anteny*
e

S cyn ty la to ry  i  inatr ia ły  św ia t ł o c zu łe  są v;ykorzysty\vane do 

odbioru k r ó t k i e j  c z ę ś c i  promieniowania elektromagnetycznego,  

mianowicie promieniowania A  i  X /od 0,5 pm do 10 nra/. Informacje  

otrzym.uje s i ę  pos tac i  numerycznej / l i c z b a  impulsów w jednosbce 

czasu/ lub g r a f i c z n e j « ,

Ha t r i a ł y  ś w ia t ł o c zu łe  mają zastosowanie przy  fo tog ra fowa -  | 

niu V/ paśmie f a l  e lek tromagnetycznych , od u l t r a f i o l e t u  do 

b l i s k i e j  podczerwieni  /w p r z e d z i a l e  od 10 nm do 1 *2 4̂.*«./.

Używa s i ę  błon l o tn i c z y c h  odb iera jących  promieniowanie w 

szerokim p r z e d z i a l e  /np błon panchromatycznych, błon bam.vn̂ ĉh
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względnie  v/ wąskim p r z e d z i a l e  widma /np# błony in^rachrornatyczn 

spektroStefowe/,

P o topow ie la c ze , elementy f o t o c z u ł e  z wybieraniem l iniowym 

oraz de tek to ry  ze sprzężeniem ładunkow.ym wykorzystu je  s i ę  v; 

szerokim p r z e d z i a l e  v/idrna, od pasma f a l  v/idzialnych do ś redn ie j  

podczerwieni  /od 3a0nm do 15j(i>m/, 17 przypadku f o top ow ie la c zy  

zobrazowanie n a j c z ę ś c i e j  otrzymuje s i ę  na ekranie typu TV*

Przy wybieraniu linior.ęym otrzymuje s i ę  obraz c i ą g ł y  na taśmie 

f o t o g r a f i c z n e j , lub zapis  na taśmie magnetycznej• Przykładem 

są skanery w ie lo sp e l : t ra îne  i  skt^rnery podczerw ien i .  Podobnie 

rna s i ę  r z e c z  z zastosowaniem detektorów typu COD, obraz j e s t  

odbierany równoczęśnie przez  s z e r eg  detektorów, następuje 

wybie ranie  l in io w e  obrazu bez ruchu obrotowego układu w e j ś c i o ­

wego /jak np. ma to m ie jsce  w aparaturze f rancusk ie j  HRV/.

2ę  Rodzaje aparatury ’ f o t o g r a f i c z n e j  i  obrazowej ' .

Obecnie do pozyskiwania in fo rm a c j i  o t e r e n i e  wykorzystuje  

s i ę  v/iele różnorodnych rodzajów i  typów aparatury .  N a jo gó ln i e j  

można j e  p o d z i e l i ć  na dwie grupyr

A. 7i para turę f o t o g r a f i c z n ą

D. Aparaturę obrazową / t e l e d e t e k c y jn a y . *

Do grupy aparatury f o t o g r a f i c z n e j '  można z a l i c z y ć  następują'  

cy sp rzę t  /kamery l o t n i c z e  i  s a t e l i t a r n e / :

kamery pomiarowe, 

kamery rozpoznawcze, 

kamery s zcze l inowe ,  

kamery w i e l o s p e ! : t r a ln e , 

kamery panoramiczne.
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Do grupy aparatury  obrazov;e,i na leżą  następujące urzadzei i la 

/ l o tn i c z e  i  s a t e l i t a r n e / :

-  a pa ra tu ra t e 1 owi zy j  na,

-  aparatuta termalna,

-  aparatura wielopasmowa,

-  obrazowa aparatura radarowa,

-  obrazowa aparatura rad io te rm o lokacy jna .

Ponadto, oprócz pola f a l  e lektromagnetycznych do d e t e k c j i  

in fo rm ac j i  o powierzchni  z iemi i  j e j  warstwach v/ewnętrznych wyko-| 

r z ya tu je  s i ę  inne po la ,  a między innymi: akustyczne, e l e k t r y c z ­

ne, magna tyczne ,  chemiczne i  g r a w i t a c y jn e •

Pewne novum stanov;i również zastosowanie promieni laserowyctl 

do wykonania obrazów f o t o g r a f i c z n y c h  /nie — ho log ra f i c znych/ .

A. Aparatura f o t o g r a f i c z n a  

Kamery pomiarov/e

Współczesne kamery pomiarowe są. n iezwykle  precyzyjnymi i  , 

róv/noczeónie skomplikowanymi przyrządami pomiarowymi, sk łada­

jącymi s i ę  z elementóv/ i  podzespołów mechanicznych, optycznych, 

e lek trycznych  i  e l ek t r on ic zn ych ,  najnowsze typy kamer są 

v/yposażone w mikrokomputery i  sterowane w ą)osób automatyczny.

Układy optyczne kamer charakteryzu ją  s i ę  v/ysoką zdo lnośc ią  

r o z d z i e l c z ą  /rzędu setek l i n i i  na 1mm/, dys to rs ja  obrazu poni­

że j  OjOl.mm oraz są skorygowane w szerokim paśmie f a l  w i d z i a l ­

nych i  b l i s k i e j  podczerw ien i .  Ogniskowe kamer /od leg łość  

obrazu/ są zawarte w p r z e d z i a l e  od 35mm do k i lku  metrów /nawet 

ponad 10m/; formaty wykonywanych zd j ę ć  wynoszą od k i lku  

centymetrów /5x 5 cm/ do około 50x 50cm. “*’'‘a j c z ę ś c i e j  wykorzystu­

j e  s i ę  układy optyczne szerokoką.tne i  nadszerokokątne.
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Kohiery norma Inokątne i  wąskokątne na,i c z ę ś c i e j  wykorzystu je  s i ę  

dla fo togra fowan ia  z dużych wysokości  oraz z o r b i t y  s z tu c z ­

ny ch s a t e l i t ó w  Zi emi.

V; państwach Zuropy zachodniej  oraz Ameryki Północnej  

n a j c z ę ś c i e j  wylcorz.ys tuj e s i ę  kamery szwa jcarsk ie  f i rmy Wild 

/ w tym kC-8 , RG—10 i  RC-IOA/, kainery zachodnioniemieckie  f i rmy 

Zeiss -  Ae ro topogra f  /są to kamery s e r i i  RAIK/ oraz !:nmery 

f i rm nmerylca.iskich / głównie  F a i r c h i ld  /, Ponadto l o t n i c z e  

kamery pomiarowe są produlcowane we F ranc j i  /kamery GOM/, we 

dłoszech /firma G a l i l e o  — Santoni/ oraz w W ie lk i e j  Brytanid 

/ firirjy i l i l g e r  -  Watts i  Wil l iamson/.

Pomiarowe kamery l o t n i c z e  n a j c z ę ś c i e j  wykorzystu je  s i ę  

ł ą zn ie  z aparaturą pomocniczą, która okreś la  i  ustav/ia w ie lkość  

eksp ozyc j i ,  s t a b i l i z u j e  Icamerę w l o c i e  oraz  r e j e s t r u j e  n iek tó re  

elementy o r i e n t a c j i  zewnętrznej  /npr w’yaokośó l o tu ,  różn ice  

wysokości  f o tog ra fowan ia ,  wspórzędne stanowisko fo tog ra fowan ia/ .  

Spośród kamer s a t e l i t a r n y c h  na imwagę zasługuj

-  małoformatowe kamery szwedzkie Hase lb lad,  wykorzystywane v/ 

w ie lu  mis jach kosmicznych prowadzonych w la tach  YO—tych,

w tym V/ pojazdach księżycowych Apo l lo ,

— kamera pomiarowa firmy| Hycon zastosowana na pok ładz ie  l a b o la -  

toriurn kosmicznego» Skylab ; o d l e g ł o ś ć  obrazowa \sfynosiła 

4b0mrn, a wymiary zd ję ć  -  115xll5mm,

Kamery rozpoznawcze

Kamery rozpoznawcze służą do rozpoznania terenu i  obiektów 

terenov/ych, głównie o charakterze  w^ojskowym. Ponadto wykorzys­

t u j e - d i ę  je '  do k o n t r o l i  d z ia łań  bojov/ych wojak, ś ledzen ia  

ruchu wojsk,  k o n t r o l i  zn iszczeń  i t p .
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z przeznaczen ia  tych kamer v;ynika, że główną uwagę udz ie la  

Bię właściwościom optycznym obrazu, zaś mnie,iBzą j ego  geometr i i  o 

Jednak coraz doskonalsza techniko produkcj i  tych kamer, jak 

również wciąż doskonalona technika opracowania f o tog ram et ryc z ­

nego z j ę c  l o tn i c z y c h ,  s twarza ją  przes łank i  pomiarowego 

wykorzystania zd ję ć  rozpoznwczych.

Współcześnie y/ykorzystuje l ę  n iezm iern ie  s ze rok i  wachlarz 

typów kamer rozpoznawczych. Ich  d ługośc i  ogniskowych są 

zawarte w p r z e d z ia l e  od 50?TU'n do metróv/, a wymiar^/ zd ję ć  od 

30x 30mm do 500x 500mrn.

Kamery wyposaża s i e  w automaty do pomiaru i  r e g u l a c j i  

ek spozyc j i ,  kompensacji zmazu f o t o g r a f i c z n e g o  / co umożliwia 

fo tog ra fowan ie  przy dużych prędkościach l o tu  i  z małych 

v/ysol:ości/ r e j e s t r a t o r a  współrzędnych środka zd j ę c ia  i  inne 

urządzen ia .

W rozpoznaniu s a t e l i t a r n y c h  wykorzystuj-e s i ę  kamery o 

ogniskowych rzędu od k i l k u d z i e s i ę c iu  centymetróy/ /np. kamera 

f irmy o ogniskowej 6l 0ram/ do k i lku  metrów /np.kamera

f i rmy Perkin -  Elmer o ogniskov/ej 244cm/.

Kamery szcze l inowe

I s t o t a  tego rodza ju  fo tog ra fowan ia  polega na zas tąp ien iu  

rnlgawki przez  s z c z e l i n ę ,  ustav/ioną v/ poprzek f i lm u .  W czas ie  

ekspozyc j i  błona f i lmowa przew i ja  s i ę  synchronicznie  z ruchem 

obrazu V/ p ła s zc zy źn ie  ogniskowej ,  w wyniku czego zamiast 

kadru otrzymuje s i ę  c i ą g ł y  obraz terenu.

Kamry szcze l inowe  mają zastosowanie w rozpoznaniu,  mniej 

do celów pomiaroY/ych^ choc iaż ,  w ograniczonym zakres ie  m ater ia ły  

te można opracov/ywaó na- tradycy jnyc i i  przyrządach fo tog rametry -
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cznych. F o to g ra f i a  szcze l inowa znajduje  zastosowanie do 

sporządzenia prostych dolcumentdw f o t o g r a f i c z n y c h ,  typu f o t o -  

szhiców i  map p ik t o g r a f i c z n y c h .  Przewiduje  s i ę  j e j  zastosowa­

nie do sporządzania map topog ra f i c znych  metodami uproszczonymi 

w warunka ch po1 owych«

Do b a rd z i e j  znanych typów aparatury  na le ży  kamera ICA-18A 

będąca w wyposażeniu lo tn ic tw a  wojskowego Stanów Zjednoczonych. 

Posiada f r z y  wymienne s t o żk i  o ogniskowych 76 i  152mm. Jest  

przystosowana do fo tog ra fowan ia  z małych wysokości  l o tu .  Do 

fo togra fowan ia  z dużych wysokości  s t o su je  s i ę  modyf ikac ję  

kamery KA-51A#

Kamery y^ie lospektra lne

Aparotur*a w ie lospek t ra lna  s łuży  do róv/no czesne go 

fo togra fowan ia  terenu w k i lku  wybranych pasmach widma e l e k t r o ­

magnetycznego . I s t n i e j ą  dwie grupy kamer w ie loapek t ra lnych :

1/ kamery w i e l o o b i e k to w e ,

2/aparatura \7ielokarnerov;a.

ICoinery wie loobiektywowe sk łada ją  s i ę  z jednego korpusu 

kamery, w którym umieszczono k i lka  obiektywów o podobnych 

charakterystykach geometrycznych / ogniskowej  obiektywu i  

d y s t o r s j i / .  Otrzymanie zd jęć  v/ różnych pasmach widma wynika 

iz zŁ;s Lofjowi.aia x'bżiiych f i l t r ó w  św ie t lnych  oraz różnych błon 

l o tn i c z y c h ,  -^'ajczęściej  s tosu je  s i ę  kamery pos iada jące  od 

4 do 9‘ obiektywów, k tó re  f  : t o g ra fu ją  v/ p r z e d z i a l e  od u l t r a f i o ­

l e tu  do b l i s k i e j  podczer ’//!eni.

Do ba rd z ie j  znanych na leżą  następujące kamery amerykańskie 

-  czteroobiektyv/owa kamera f i rmy F a i r c l i i l d  typu KA -  56,
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—' c z teroobielcty^vowa kninera I.Iark 1 / posiada obiektyv/y o 

ogniskowej 100 lub ISOnim, i o t o g r oT u je  na b łon ie  o sze rokośc i  

2/]0m]Ti, formaty zd ję ć  wynoszą 8G x GGinm/;
t -

-  dziewLęcioobiektywowa kamera f i rmy l u n . “.

i-ą^aratura wielokamerowa składa s i ę  z jedne^^o podw ieszen ia , 

V/ którym umieszcza s i ę  Icilka kamer. Osie tych kamer są ustawio­

ne wzajemnie ro'wnolegle z dokładnością  rzędu sekund kątowych.

V/ każdej kamerze, oprócz odmiennej kombinacj i  f i l t ró\v  ś w i e t l ­

nych, można stosować różno typy błon l o tn i c z y c h .

Do ba rd z ie j  znanych na le ży  aparatura v/ielospektraIna 

składająca s i ę  z c z te rech  kamer hasse lb lad  500 EL. Stosowano 

w n ie j  kamery o ogniskowych 8Smm, jak również można stosov/ac 

v/yxiiienne ogniskowe 250 i  500nim. ILamerę v;ykorzystywano v/ m i s j i  

ks iężycowej  i\poilo.

i*a pokładz ie  s t a c j i  o r b i t a ln e j  ’^Skylab** było zamontowane 

Gzesc iokamerov/e urzą.dzenie v/i’e lospe lc tra I n e . WyJcorzystano w nim 

kamery f i rmy I t o k  o ogniskowych 150mm i  Iform^rele z d j ę c ia  57x57mm.

Wie lospektra lne  matody fo tog ra fowan ia  l o tn i c z e g o  i  kosmicz­

nego charakteryzu ją  s i ę  dużą pojemnością in f o r m a c j i ,  natomiast 

cechą ujemną j e s t  s c i s ł a  za leżność  f o t o g r a f i i  od pory dnia 

i  warunków pogodowych.

Kamery panoramiczne

V/ Za leżnośc i  od w łaśc iwośc i  geom.etrycznych układu optyczne­

go oraz od sposobu fotografoy/ania kamery pomiarowe mogą mieć 

przeznaczenie  pomiarowe lub rozpoznawcze. N a j c z ę ś c i e j  mają 

zastosowania dv/a rodza je  kamer panoramicznych opartych na 

następujacychi zasadach:

1 / obraz terenu j e s t  rzutowany przez  obraca jący  s i ę  obiektyw 

i  s z c z e l i n ę  na f i lm  p r z y l e g a ją c y  do ramki t łowe j  będącej
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powierzchnią walca;  s z c z e l in a  j e s t  ustawiona rowno ieg le  do 

kierunku ruchu n o s i c i e l a  aparatury ,  zaś obiektyw obraca s i ę  ' 

w p ła s zc zy źn ie  ustawionej  poprzeczn ie  ćo tego kierunku.

»^est to bezpośrednie wyb ie ran ie  obrazu.

2/ Obraz terenu j e s t  rzutowany przez  s t a ł y  obielctyw i  s z c z e l i n ę ;  

przed obiekt.\n;/em j e s t  pryzmat, k tó ry  w i ru je  i  v/ybiera obraz 

terenu w kierunku poprzecznym od kierunku l o tu .  Równocześnie 

z obrotem pryzmatu, w p ła s zc zy źn ie  ramlzi t ł owe j  kamery 

przesuwa s i ę  błona f i lmowa.  Jest  to pośrednie wybieranie  

obrazu.

Llimo różnych zasad r e a l i z a c j i  w i e lk o ś c i  ek s p ozy c j i ,  geome-' 

t ryczne vłaściw'ości obu obrazów panoramicznych są iden tyczne .

Kamery panoramiczne maja  ̂ zastosowanie do fo togra fowan ia  

pionov/ego / gdy p łaszczyzna obrotu obiektywu lub pryzmatu j e s t  

prostopadła do terenu/, do fo tog ra fowan ia  ulzośnego / gdy wymieniO' 

na płaszczyzna^ j e s t  nachylono do terenu/ oraz do fotografov/a- 

nia ze zmiennym kątem nachylenia / j e s t  to tzw fo tog ra fowan ie  

pionowo -  zb ieżne/ .

Do ba rd z ie j  znanych typów tego rodzaju icamer należą ;

-  kamera amerykańska f i rmy P o i r c h i l d  P-638--120' oraz  kamera 

f i rmy Itek,  w którą  był v;yposażony po jazd księżycowy A p o l l o -  

15 . Obie są skonstruowane według pierv/szej zasady;

-  kamery panoramiczne K-68A, K-69A i  501-K-2,  k tóre  są skoshrud- 

v/ane według d rug ie j  zasady,,

Obecnie stosoy/ane kamery panoramiczne mają obiektywy o 

ogniskowych od 7S do 3S60mra, szerokość błony f i lm owe j ’ — do 

130mm i  maksymalne wymiary z d j ę c i a  — 115x l 270mm.

Zastosov/anie automatóv/ do kompensacji zmazu f o t o g r a f i c z n e g o  

umożliwia fotografov/anie panoramiczne z małych v/ysokości i  

przy dużych prędkościach lo tu .
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Geometria obrazu pniioramiczne/;^o j e s t  odmienna od[rzutu 

środkowego. Zdjec n ie  można opracowywać za pomocą t radycy jne j  

aparatury f o t o g ra m a t ry c zn e j •

B, Aparatura obrazowa 

Aparatura t e l ew i z y jn a

Aparaturi^ t e l e w i z y jn ą  wykorzystu je  s i o  w zv/iadzie po^tiet- 

rznyrn i  kosmicznym, przeważnie do celów rozpoznawczych, w 

łaniejszym stopniu do celów pomiarowych, Zazv/yczoj s tosu je  s i ę  

aparaturę odb ie ra jącą  promieniowanie w  p r z e d z i a l e  wid nov/ym 

od 300 do 1100nm, a w ięc  pracującą, w paśmie f a l  w idz ia lnych  

i  V/ b l i s k i e j  podczer^.vieni.

Urządzenia t e i e w i z y jn e  przeważnie oparte są na p rze tw órn i -
%

kach obrazu typu widąkon. '!! porównaniu z f o t o g r a f i ą  t r a d y c y j ­

ną, aparatura t e l e w i z y jn a  da je  obroz5'' gorsze  zarówno pod 

względem zdo lnośc i  r o z d z i e l c z e j  jak  i  w łaśc iwośc i  geometrycz­

nych. Dla po lepszen ia  wła -ciw^ości pomiarowych obrazu t e l e w i z y j ­

nego nakłada s i ę  na niego spec ja lny  układ znaczków /lub s ia tkę/ ,  

który  służy do usuw'onia zn ieks z ta ł c eń  wprowadzanych przez  

system t e l e w i z y jn y .  Aparatura t e l e w i z y jn a  j e s t  c i ą g l e  udoskona­

lana; dąży s i ę  do z b l i ż e n i a  j akośc i  obrazu t e l ew i z y jn eg o  do
I

j akośc i  z d j ę c ia  f o t o g r a f i c z n e g o .

Aparaturę t e l e w i z y jn ą  szeroko wylcorzystuje s i ę  w zwiadzie  

kosmicznym, główmie na s a t e l i t a c h  meteoro log icznych  i ‘ techno­

log icznych  /do badania środowiska z iemskiego/.  Znajdov/ala zas to ­

sowanie w v/yprawach księżycowych i  w badaniach innych planet 

Układu Słonecznego.

Pier^.vsze s a t e l i t y  meteoro log iczne  ’’ T i r o s "  by ły  wyposażone
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w dwie kamery t e l e w i z y jn e .  Ekran o wyiiiiarach 6 , 35x6 ,̂ 35nim Zcav,'ieroł 

500 l i n i i ,  W późn ie j s zych  s a t e l i t a c h  " T i r o s ” , a następnie  

” Essa” , "Ilimbus" ,  ” I t o s ” i  innych wykorzystywano udoskonalone 

v/zorce aparatury toTew izy jne j  , mianowicie system AFT /Automatic 

P ic ture  Transiiiiti^ioii/ 'o raz  system AV(iS /Advanced V id icon  

CarneraL System/, ITp. aparatura APT pos iadała  w id icon  o wymia­

rach ekraiju 12,7xl2,7mm, zawierającym 800 l i n i i  w Icadrze i

pracującym w p r z e d z i a l e  widmowym od 0,^ do 0 ,7 } uu

S a t e l i t y  ” h.4ndsat” są wyposażone v/ aparaturę t e l e w i z y jn ą  

•wykorzystującą w.i dikony z promieniem powrotnym , Kcsraery 

tak ie  -  HBV /Return Bearn .Yidicon/ -  mają widikon o v/yiniarach 

ekranu 25x25mm, w którym umieszczono R1 punktów s i a t k i  pomiaro­

we j ,  Obraz składa s i ę  z 4125 l i n i i ,  a każda l i n i a  z 4500 punktów, 

Obiekty^wy mają. ogniskowe o d ługośc i  126mm i  kąc ie  rozwarcia 

15,9°.  ho po ! : ładz ie s a t e l i t y  umieszcza s i ę  p la t fo rmę ,  na k tó re j  

mocuje s i ę  t r z y  kamery RBV, Każda z nich pracuje  w innych 

p r z e d z ia l e  wiam.a:

kamera 1 

kamera 2 

kamera 3

-  w paśmie z i e l e n i ,  od 0,475 do 0 ,5 7 5 puu

-  w paśmie c z e rw ien i ,  od 0,590 do 0,680'^^uu

-  w paśmie podczerwien i ,  od 0,680 do 0,830 y u i

Kamery RBV są przykładem zastosowania aparatury t e l e w i z y jn e j  

w v/ariancie wielospektra lnyra,

ITa s a t e l i c i e  ” l^irnbus-3” zastosowano aparaturę te lev/izyjną,  

yy k tó re j  zamiast widikonu zastosowano, dysektor ,  a s a t e l i t y  

geostac jonarne A/TS /App l ica t ion  Technology S a t e l l i t e /  mają 

aparaturę t e l e w i z y jn ą  z a n a l i z ą  optyczno -  mechaniczną 

/kamera SSGG -  Spin Scan Cloud Camera/,

Odmianą t e l e w i z j i  j e s t  aparatura f o t o t e l e w i z y j n a , w k tó re j  

najp ierw f o t o g r a f u j e  s i ę  t eren  i  otrzymuje s i ę  z d j ę c i e  f o t o -
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g r a f i c zn e ,  a następnie ol^raz tego z d j ę c i a  przesy ła  s i ę  ha 

Ziemię metodą t e l e w i z j i ' .  Przykładem togo rodzaju  urzcądzenia 

j e s t  aparatura fo to te lev .d zy jna  s a t e l i t ó w  księżycowych "Lunar -  

O r b i t e r ” . Jkładałca s i ę  z kamery o dwóch ogniskowych 80 i  

608mm, pokładowego urządzen ia  do uhróW:! fi lmóv; oraz aparatury 

t e l e w i z y jn e j ,  która ana l izowała  obraz zd j ę ć  i  p r z e s y ła ła  go 

do oórodka naziemnego. Tego rodzaju technika obrazowania była 

w i e l ok ro tn i e  wykorzyst.- ĵW/ana w badaniach kosmichnych.

Anaratura termalna

V/ budowie aparatury termalnej  wykorzystu je  s i ę  f a k t ,  że 

wszystk ie  c i a ła  mater ia lne  o temperaturze wyższej  od zera 

bezwzględnego w ysy ła ją  własne promieniowanie d e p in e .  In ten sy ­

wność tego promieniowania z a l e ż y  od temperatury c i a ł a ,  d ługośc i  

emitowanych f a l  i  zdo lnośc i  emisyjnej  c i a ł a .  Zazwyczaj wyko-
f

r z y s tu j e  s i ę  podczerwień b l i s k ą  /0,74~25|Aii/ i  ś rednią  /2,5- 

50}m/, d la tego  obrazy otrzymywane v/ t e j  c zęśc i  widma znacznie 

s i ę  ró żn ią  od normalnej f o t o g r a f i i .
0

Do odbioru promieniowania wykorzystu je  s i ę  m ate r ia ły  

f o t o g r a f i c z n e ,  c zu jn ik i  typu bolometów oraz de tek to ry  oparte 

na półprzewodnikach /np. antyinonek indu/. Układ optyczny 

/ soczev/ki i  zv ; i e rc iad ła/  odbiera energ ię  i  ogn iskuje  

na powierzchni czu jn ika ,  k tóry  ró żn ic e  temperaturowe zamienia 

V/ różn ice  napięć e lek t rycznych .  Impulsy e l ek t r y c zn e  ulegają- 

następrde wzmocnieniu i  prze tworzen iu  metodą e lek troop tyczną  

w obraz w id z ia ln y ,  lub są« zapisyv/ane magnetycznie.

Aparatura termalna znajduje  s ze rok ie  zastoaov/anie w 

rozpoznaniu v/ojskov/yrn, zarówno powietrznym jak i  kosmicznym*
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I,'a ogół  v/ykorsyatujo 3 ± ę  dwa rodza je  urządzeń;

-  aparaturę termowizyjną;

-  aparaturę z l iniowym wybieraniem obrazu /akanery podczer^.vie- 

n i/ .

Jalco aparaturę termowizyjną wykorzystu je  s i ę  urządzenia 

t e l ew izy jn e  pracujące przy niskim poziomie oóv/ietlenia i w  

podczerwieni  b l i s k i e j ,  Do b a rd z ie j  znanych urządzeń na leży  

urządzenie szwedzkie f i rmy AGA / A g a  Termovision System 6B0, 

System 7B0/,

skanery podczerv/ieni pracują na zasadz ie  l in iowego  wyb ie ­

rania obrazu w kierunku poprzecznym do l o tu .  Są to tzw, systemy 

aiU.S -  In f r a  Red Lines Scane. Do b a rd z i e j  znanych tego typu 

urządzeń na leżą ;

-  aparatura IR Linescane produkcj i  b r y t y j s k i e j  /np,.typ 201, 

typ 101/;

-  aparatura amerykańska typu A 1 ] / A A 3  i  AlI/AAD jak np, AN/AAS -18, 

AN/AAS -  21, Ali/AAS -  24, AN/AA3 -  30, Ali/AAD -  2, AiJ/AAD- 5 ;

-  aparatura francuska typu Cyclone'  i  Supercyc lope ;

-  skaner THP -  1 szwedzkie j  f i rmy AGA.

Właściwości  geometryczne obrazu termalnego są odmienne 

od rzutu środkowego, więc  obrazów termalnych nie można opraco- 

v i y v j B c  za pomocą tradycy jnych przyrządów fo togrametrycznych.

Aparatura wżelopasmowa

Obrazowa aparatura v/ielopasmowa j e s t  wariantem f o t o g r a f i i  

w i e l o s p ek t ra ln e j  , Do obrazowania v/ielopasmowego v/ykorzystuje 

s i ę  skanery pracujące w szerokim paśmie v/idma elektromagne- •
dw?

tycznego,  od u l t r a f i o l e t u  podczerwieni  ś r e d n i e j ,  a r e j e s t r a c j a
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o d b y w 3 s i ę  vv W Ą s l c i c ł i  p p s o d z i s i n c l i «  0 b 6 c n i G  s i o s o w n n G  i ipz.3 ( i z G n i o  

v ; i e l o p aa m ov / G  m a j ą  p o  k i l k a n a ś c i e ,  a n a w e t ,  p o w y ż e j  d w u d z i e s t L i  

kni ica lów,  z k t o i ’y c ł i  k a ż d y  p r z y j m u j e  i  r e j e s t r u j e  p r o i a i e n i o w a n i e  

o i n n e j  d ł u g o ś c i  f a l .

i.p. aparatura w ie lospek t ra lna  f i rmy Bendix, skonstruowana 

na z l e c e n i e  a g en c j i  iTAGA odb ie ra ła  promieniov.'anie w następują­

cych kanałach:

~ w p r z e d z ia l e  od 0,34 do promieniowanie odb ie ra ły

f o topow ie la c ze  v/ t r zech  kanałach;

-  V/ p r z e d z ia l e  od 0,53 do 1,05yuivv promieniowanie . odb ie ra ły  

de tek to ry  krzemowe w siedmiu kanałach;

— w paśmie 1,18 do l,73yam promieniowanie przyjmowały de tek to ry  

germanowe w dwóch kanałach;

-  V/ p r z e d z ia l e  od 2 ,1  do 4,75jL,</}; promieniowanie odb ie ra ł y  detek­

to ry  z antymonku indu pracujące  w t r z ech  kanałach;

-  W’ paśmie 6,0 — 13yin)i pracowało siedem kanałów wyposażonych 

w 'd e t ek to ry  z antymonl-au indu.

Ponadto dv/a wąskie, kanały w b l i s k i e j  podczerwieni  by ły  

przeznaczone do okreś len ia  zawar tośc i  pary wodnej w p r ze s t r z en i  

zawarte j  pomiędzy nos ic i e l em  aparatuiry z badanym obiektem.

Aparatura wielopasinowa nosiada duże walory  rozpoznawcze,/

natomiast v/łaściwości geoiiietryczne obrazu v/ymagają zastosowania 

n ie t radycy jnych  urządzeń fo togrametrycznych /obróbki kompute­

rowej/.  ^

Obrazowa aparatura r a d i o l okacyjna /radarowa/

Aparatura rad io lokacy jna  wykorzystu je  pasmo m ikro fa l  

oraz f a l  radiowych. Zobrazowania rad io lokacy jne  zyskują dużą
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popularność se względu na ioh  v/alory in t e r p r e t a c y jn e  oraz 

możliwość wykorzystania  k a r t o g r a f i c z n e g o . Obecnie i s j tn ie j e  już. 

w ie l e  metod otrzymywania i  r e j e s t r a c j i  obrazów rad io lokacy jnych .

:: z a l e żnośc i  od SDosobu przeg lądania  terenu /omiatania wiązką 

promieni/ rad io lokacy jną  aparaturę obrazową można p o d z i e l i ć  na 

dwie grupy;

-  r a d io l o k a c j ę  panoramiczną ;

-  r a d io l o k a c j ę  /radar/ z bocznym wybieraniem obrazu.

hadary panoramiczne obecnie n ie  zna jdują  zastosowania do tego 

rodzaju zobrazowań.

Ze względu na rodzaj f a l i  i  sposób j e j  emitowania można 

wyróżni ć sześć  następuj ący eh typów ra da rów:
4

j edn oczęs to t l iw ośc iow y  /spolaryzowany w jedne j  p łaszczy źn ie/ ;

-  y;i e los  po la ryżowa ny ;

-  p o l a r y z a c j i  ko łowej ;

-  w i e l o c z ę s t o t l iw o ś c i o w y ;

-  panchromatyczny;

-- po l i  chroma t y c zn y .

W za le żnośc i  od p o l a r y z a c j i  systemy radarowe bocznego 

v/ybierania obrazu mop;ą. prac owa ó w cz te rech  następujących kombina­

cjach;

1/ emisja i  odb iór  sygnałów odbyv/a s i ę  w tych samych p ła s z c zy ­

znach poziomych / U H / ;

2/ emisja i  odb iór  odbywa s i ę  w tych samych płaszczyznach 

pionowych /W/;

3/ emisja odbywa s i ę  w p łasezy zn ie  poziomej,  a odbiór  w p i o ­

nowej /HX/;

4/ emisja odbywa s i ę  w p ła s zc zy źn ie  pionowej ,  a odbiór  w 

poziomej /VH/.
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Fłaszczyznt^ p o l a r y z a c j i  wybiera s i ę  v/ za l e żn ośc i  od tego 

jak ie  ob iekty  terenowe na leży  na ob ra z ie  uwypukl ić lub z r ó ż n i ­

cować,

17 r a d i o l o k a c j i  barwnego wybierania  obrazu i s t n i e j e  k i lka  

sposobów obrazov/anio terenu, líajog-ó ln ie j  można j e  p o d z i e l i ć  

na dwie grupy:

1/ radar bocznego wybierania  z anteną rea lną ;

2/ radar bocznego wybierania  z anteną synte tyczną  /lub s y n te t y ­

zowaną/. ,

Oddzielną grupę stanowią radary pracujące  w promieniowaniu 

rozproszonym, tzw. ska t t e rom e t r y , k tó re  wykorzystu je  s i e  do 

badania da lek ich  p lanet  Ulcładu Słonecznego,  Ponadto na uwagę 

zasłu-Tuje tzv/, radar h o l o g r a f i c z n y  będący pewną odmianą radaru 

bocznego z anteną synte tyczną  / polega to na zastosowaniu 

wielokamerowej sfazowanej  s i a t k i  anteioowej ustawionej  w poprzek 

kraty ,  co uraożliv;ia uzyskanie l e p s z e j  zdo lnośc i  r o z d z i e l c z e j  

obrazu w kierunku poprzecznym/,

L'o ba rd z ie j  znanych urządzeń należą, następujące s t a c j e  

rad io lokacy jne  z boczn;v’TT̂ wybieraniem: AN/APS -  73, AII/APS -85, 

A1Í/APS -  94A i' AIí/APQ -  37. Zdolność r o z d z i e l c z a  obrazów 

terenu otrzymyv^anych za pomocą t e j  aparatury  v/ynosi od k i lku  -  

nastu do około lOOm, Spośród s t a c j i  z anteną syntetyczną można 

v/ymienió urządzen ia :  AIT/APQ -  69, A1I/APQ -  8 6 , 0 2  

Alí/UPD. -  1 , d ozd z i e l c z o ś ó  obrazów otrzymywanych za pomocą 

aparatury z anteną synte tyczną  wynosi od ki lkunastu centyme­

trów do ki lkunastu raetróv/,

Anteny urządzeń samolotov/ych są̂ . na ogó ł  s tab i l i zowane  

/ s t a b i l i z a c j a  skrętu ,  przechyłu ,  znosu i  mysz!cov/ania/.

Ze względu na duże podobieństwo zewnętrzne obrazu rad io -
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lokacyjnego do obrazu mapy, znajduje on zastosowanie do oprąco- 

v/ania prostych dokumentów f o t o g r a f i c z n y c h  i  do szybkiego  wykona* 

nia map uproszczonych w warunkach bojowych* Zobrazowania 

rad io lokacy jne  mają róv/niez dużevnlory i n t e r p r e t a c y jn e ,  w tyra 

do i n t e r p r e t a c j i  fo rm ac j i  g eo lo g ic znych .

Obrazov/n aparatura rad io  termo lokacyjna

Aparatura rad io te rm o lokacy jna , zwana róv/nież r a d io l o k a c ją  

pasywną, pracuje v/ paśmie m ik ro fa l  o d ługośc i  od 3mm do 30crn.

Do zobrazowania wykorzytu je  s i ę  w n i e j  promieniowanie własne 

obiekty^.^ów odbierane za pomocą radiometrów. Sygnał użyteczny,  

tworzący obraz, j e s t  wydz ie lany  w sposób skomplikov/any spośród 

szumów własnych i  odpowiednio v/zmacniany. Zobrazowanie następu­

j ę  na ekranie /wskaźniku obrnzow.^TTi/ może' byc zapisane na 

taśmie magnetycznej ,  lub zare jes trowane jako p r o f i l  temperatury.  

Głównym n iedostatk iem obrazów j e s t  j e s z c z e  zbyt mała r o z d z i e l ­

czość V/ porównaniu z innymi technikami obrazowymi, d la tego  

nilcłe j e s t  i ch  kartometryczne w/ykorzystanie. Znajduje natomiast 

s ze rsze  zastosowanie w innych dz iedz inach .

Urządzenia rad io termolokacy jne  s łużą  do ś ledzen ia  startów 

r a k i e t  i  są wykorzy3ty^vane v/ systemach wćzesnego os trzegan ia  

przed napadem raicietowo -  jądrowym. Aparaturę wykorzystuje
I

s i ę  do ś ledzen ia  t ras  lotów lo tn ic tw a  s t r a t e g i c z n e g o , ś ledzen ia  

rucliu okrętów wojennych oraz podwodnych z napędem jądrowym.

I.ia zastosowanie w badaniach stanu zan ieczyszczen ia  środowiska 

z iemskiego w kartov/aniu geologicznym, w gleboznawstwie,  w  

badaniach oceanicznych dla potrzeb  naw igac j i  i  m e t e o r o l o g i i ,  

do badania pó l  lodowych i  innych celów.

Do ba rd z ie j  znanych urządzeń l o tn i c z y c h  na leży  radio termo— 

loka to r  amerykańslci typu ArT/AAR — 33> który  pracuje na zasadz ie
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l in iowego  wybierania  terenu w paśmie f a l  dvmcentymetrowych.

Aparaturę rod io termolokacy jną  /obrazową/ umieszczono na 

n iektórych  s a t e l i t a c h  meteoro log icznych  "ITim.bus**• Wylcorzystano 

f a l e  o d ługośc i  1 ,55cm i  0,8cm.

Cechą charakterystyczną  t e j  aparatury iesi: rnckliwośó 

otrzymania in fo rm a c j i  obrazowej w trudnych warunkach optycznych, 

gdy zawodzą inne techn ik i  obrazov;e*

Karnerv> laserowe

Ten rodzaj  aparatury stanov;i ogniwo pośrednie między kamera' 

mi f o t o g ra f i c zn y m i ,  a aparaturą obrazową, Do powstania obrazu 

wykorzystuje  s i ę  l a s e r  pracujący  na f a l i  c i ą g ł e j *  Wiązka promie­

ni laserowych odbita  od terenu postępuje  do układu optycznego 

kamery, .,dzie s łuży  do modulacj i  promienia tworzącego obraz 

f o t o g r a f i c z n y .  Zazwyczaj wiązka promieni laserowych omiata 

teren l i n i a  po l i n i i ,  w czym j e j  d z i a ł a n i e  zb l i ż on e  j e s t  do 

zasady powstawania obrozu termalnego w skanerach.

Kamery laserowe nie  zna jdują  sze rszego  zastosowania . Znane 

są następujące kamery laserowe:

-  kamera AVD -  1 f i rmy Perkin -  niuier, stosowana na samolotachX *
RP -  4G;\

-  kamera AVD -  3 f i rmy liugluis', stosowana na samolotach 

RG -  4B i  RG -  40.
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3 , ]Io3iciele aparatury fotograficzne,! i obrazowej

Do wyn ies ien ia  aparatury f o t o g r a f i c z n e j  i  obrazowej  nad
• ‘ I

teren uŻ2,ava s i e  różnego rodza ju  n o s i c i e l i .  ./ s t r e f i e  pow ie t r z -•y
nej wykorzystu je  s i ę  s t a tk i  pow ie trzne ,  v/ p r z e s t r z e n i  kosmicz­

nej — stat lc i  kosmiczne,

Spośród statków powietrznych, do fo tog ra fowan ia  /i obrrzzo- 

wania/ pomiarowego n a j c z ę ś c i e j  wykorzystu je  s i ę  samoloty.  Dla 

potrzeb  fo tog ra fowan ia  cywi lnego uż; ẑva s i ę  samolotów f o t o g r a ­

metrycznych, natomiast dla potrzeb  wDjako wykorzystuje  s i ę  

soiiioloty rozpoznawcze. Ponadto s tosu je  s i ę  również inne 

s t a tk i  powietrzne ,  j ak :  a erosta  ty  /balony na uwdęzi i  balony 

sondy/, sraigłowce, samoloty /plat formy/ taezpilotowe, r a k i e t y  -  

sondy i  samoloty kosmiczne.

Dla po trzeb  fo tog ra fowan ia  i  obrazowania kosmicznego 

pov/ierzchni Ziemi n a j c z ę ś c i e j  wykorzystuje  s i ę  sztuczne s a t e l i ­

ty  Ziemi. Dla po trzeb  c;^zvilnych wysyła s i ę  s a t e l i t y  w ramacn 

programów badania środowiska z iea iskiego,  natomiast dla potrzeb 

wojska -  s a t e l i t y  rozpoznawcze.  Ponadto in formac je  o powierzchni 

Ziemi zb iera  s i ę  za pomocą s a t e l i t ó w  meteoro log icznych ,  s a t e l i ­

tów oceanogra f icznych ,  kosmicznych pojazdóv/ załogowych, 

l a b o la to r i ów  kosmicznych, sond kosmicznych i  innych*

A. Samoloty

Samoloty fotogrametryczne

Do fo tog ra fowan ia  i  obrazowania powietrznego wykorzystuje  

s i ę  w i e l e  różnorodnych typów samolotów, n a j c z ę ś c i e j  doraźnie 

adaptoY/anych do celów fo togrametrycznych. Są to samoloty odnia. ĉii
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üü ¡¿;i ulk.iuh,oiJ Lekkich do' c i ę ż k i c h ,  o pułapie  niskim i  bardzo 

v/ysokim, o prędkościach w zasadz ie  n ie  p rzekracza jących  500km/ . 

V/ samolotach tych umieszcza s i ę  ^ediią lub w ięce j  kamer l o t n i ­

czych oraz inną aparaturę pomiarową..

V/ojakowa służba topog ra f i c zna  Stanów Zjednoczonych wykorzys« 

tu je  do celów ka r to g ra f i c znych  duże samoloty transportowe 

typu C -  130 i  G 135 s p e c j a ln i e  przystosowane do tych celóv/. 

lip. samolot RG — 135A /wersja fo togrametryczna samolotu G -  135/ 

w i s t o c i e  j e s t  uniwersalrgnii laborator ium fotogrametrycznym, 

którego wyposażenie składa s i ę  z następujących urządzeń i  

kamer pomiarowycn /KG — 6A/, platfonriy giwskopov/ej s t a b i l i z u ­

j ą c e j  kamerę, aparatury ra d io lok a cy jn e j  boczne j ,  p r o f i l o g r a f u ,  

aparatury rad iogeodezy jne j  ; w miarę potrzeb  można montov;aó apara-

turę f o t o g r a f i c z n ą  lub obrazową. IV ciągu jednego dnia samolot2RG -  135A może s fo tog ra fować  obszar o powierzchni  10 OOOlcm 

z przeznaczeniem do celów kontowania średnio  i' małoskalowego.

Na somolocie P -  3A, v;ykorzystywan;^'Tn jako pa t ro low iec  

morski,  w ramach eksperymentów prowadzonych przez  NASA umiesz­

czono następująca^ aparaturę:  dwie kamery l o t n i c z e  Wild RC-8, 

kamerę w ie lospek t ra lną ,  wielokanałowy spektrometr podczerwieni ' ,  

szerokopasmowy radiometr  podczerwien i ,  aparaturę termalną 

typu RS -  7, aparaturę rad io lokacy jną ,  aparaturę rad io termo-  

lokacy jną  /wielopasmowy radiometr  mikro fa lowy/, wysokośc io-  

mierz laserowy i  rad iowysokośc iomierz .

Samoloty roznoznawcze

Wojskowe samoloty rozpoznawcze wyposaża s i ę  w różnego 

rodzaju aparaturę fo tog ra f i c zną ,  i  obrazową, którą  można wyko-



rzystywać również do celów k a i t o g ra f i c z n y c h .  i\paraT:ure zazwyczaj 

umieszcza s i ę  w kadłubie  lub w zasobniku umocowanym pod samolo­

tem. I.-Ozna wyróżnić  dwie grupy cn.rolotów rozpoznawczych:
r

1, 1‘ypowo samoloty rozpoznawcze prowadzące również rozpoznanie 

obszarow'e.

2. Jamoloty bojowe przystosowane do zadań rozpoznawczych.

Do typowych samolotów rozpoznawczych można z a l i c z y ć  nastę­

pujące samoloty arnerykaiislcie: U-2, PJ3-57D, 3R-71 uraz i ch  

mody f ikac je .  Prowadzą one rozpoznanie s t r a t e g i c z n e ,  -̂ â przykład 

samolot dR-71 posiada następującą aparaturę f o t o g r a f i c z n ą  i  

obrazową:

-  kamery l o t n i c z e ,  k tó re  umoż l iw ia ją  s fo tog ra fowan ie  pasa

terenu o s ze rokośc i  5,5hj^ / h^ wysokosó lo tu/.  r o z d z i e l c z o ś ć

z d j ę ć wy no 3 i  0 , ;

-  kamerę termalną, obrazującą pas terenu o szerokości. '  8 , l h f  

/ ro z d z i e l c z o ś ć  obrazu 2,3m/; .

^ aparaturę rad io lokacy jn ą  boczną obrazującą pas terenu o 

s ze rokośc i  80km z r o z d z i e l c z o ś c i ą  50m.

SaiLolot j e s t  wyposażony w pokładowe urządzenie  do c z ę ś c i o ­

wej obróbki fo tochemiczne j  rnatriałów w l o c i e  i  do zrzucania 

zasobnika z mater ia łam i .  Pełna obróbka fotochemiczna wynosi:  

mater iałów z kamer f o t o g r a f i c z n y c h  -  4godz . ,  mater iałów termal­

nych -  2 godz,  mater ia łów rad io lokacy jnych  -  Sgodz. W cią^gu

jedne j  godz iny z  wysokości  24 OOOrn rozpoznaje  obszar o powierz -
o *

clini 155 tys.krn"".

V/ samolocie rozpoznawczym R3-1 budowanym na baz ie  bombowca 

s t ra t e g i c zn eg o  umieszczono następująca, aparaturę:

-  kamerę l o t n i c z ą  f o t o g r a fu j ą c ą  pas terenu o szerokośc i  od 2 do



lOh^ i  . r o z d z i e l c z o ś c i  zd ję ć  0,03 ~ 0,25i^i;

aparaturę t e l e w i z y jn ą  obejmującą pas terenu 0,3 ~ 4b^ i  dają 

cą obraz o r o z d z i e l c z o ś c i  0,1 -  0,5m w dz ień  i  lOm w nocy;

— ‘ ‘ aparaturę termalną obrazującą pas terenu o szerokośc i

2 -  i  r o z d z i e l c z o ś c i  obrazu 0,05 -  lOm;

— aparaturę rad io lokacy jn ą  boczną obejmującą pas terenu o 

szerokośc i  od 50km /na małej wysolcości/ do 150km /na dużej 

vv\'^sokości/. Obraz posiada zdolnpśc rozdzie lcza^ 2 -  7rn.

icozpoznanie taktyczne i  operacyjno -  taktyczne prowadzi 

s i ę  za pomocą samolotów bojowych /np. "Phantom” P-4i-, P - 11 l , 

’’M irage" ,  "Jaguar"  i  w i e l e  innych/ oraz środków b e z p i lètowych 

/np* /M.I/V3D -  501, R20 oraz w i e l e  amerykańskich RPV/. 

lip. samolot rozpoznawczy Bundeswehry "Phantorn" posiada c z t e ry

kamery l o t n i c z e  /kamerę 1(3 -  87B do fo tog ra fowan ia  przedniego,
/

kamerę panoraniiczną HA — 563 oraz dwie kamery KS -  87B do 

pionowego fo togra fowan ia  szcze-^ółowego/, aparaturę termalną 

A ï l / A A S  -  18 oraz obrazową aparaturę rad io lokacy jną  boczną 

AHAAPQ -  102.

I;lyśliv/iec francuslci "Mirege -  I I I R "  posiada aparaturę 

rad io lokacy jną  boczną "Cyrano I I "  oraz aparaturę termalną 

"Gyc lope" .  Aparaturę rad io lokacy jną  można wymienić na 5 kamer 

typu Ornera -  33*

Ciekawy zestaw aparatury przewidziano dla samolotu j r o z - .  

poznawczego RP -  5E. Posiada on c z t e r y  wzajemnie v;ymi en ia lne 

p la t formy a aparaturą rozpoznawczą, mianov/icie zaw ie ra jące ;

li/ kamery panoramiczne KA -« 95 i  RA -  5oE oraz aparaturę 

termalną- RS -  710; aparatura ta s łuży  do rozpoznania 

z małych i  średnich wysokości ;



2/ kamerę KA 93 / do fo  tografov/ania z wysokości  3-15km/,

kamerę panoramiczną KA-56E oraz kamerę KS-87B do f o t o g r a f o ­

wania ukośnego;

3/ Icamerę KA—106i.'I oraz kamery GAI—190 i  GAI—3.9o lub "Actron ¿ 

698 i  700 do z j ę c  perspektywicznych na o d l e g ł o ś ć  do 55km;

4/ aparaturę termalną R3-702 oraz kamerę laserową z wybieraniem 

l in iowym•

Zasobniki rozpoznawcze

Aparaturę rozpoznawczą samolotów bojowych często  umieszcza 

s i ę  w spec ja lnych zasobnikach uraocov^w/anych pod korpusem 

samolotu, i.a przykład w talcim zasobniku są umieszczone kamery 

l o tn i c z e  i  aparatura termalna samolotu RP—4. V/ zasobniku 

przeznaczohym dla samolotu " l i a r r i e r "  znajduje  s i ę  kamera p r z e ­

dnia F-135 oraz kamery pionov/e i  ukośne P-95I3v.

Szwedzi produkują dwa zasobn ik i ,  k tó re  ekspor tu ją  również 

do n iektórych  państw RATO. Są to zasobnik i  "Blue Baron* oraz 

"Red Baron'*.

Zasobnik "Blue Baron" zawiera amerykańską aparaturę  dó . 

o św ie t l en ia  terenu oraz t r z y  a n g i e l s k i e  kamery "V in tén " .

W zasobniku "Red Baron" umieszczono amerykańską aparaturę 

termalną RD-702 przeznaczoną do obrazowania terenu z małych 

i  średnich wysokośc i .

Samoloty bezn i lo towe

Bezpi lo towy system rozpoznav/czy AÎT/USD-501 /oznaczenie 

zachodnioniemieckie  GL-289/ j e s t  wyposażony w dwie kamery



f o t o g r a f i c z n e  przystosowane do pracy w dzień lub w nocy.

I s n i e j e  możl iwość pokładowej obróbki  błony l o t n i c z e j  metodą 

dy fuzy jną i  z rzucanie  mater ia łów w zasobniku.

b e l g i j s k i  bezpi lokowy samolot rozpoznawczy *'Epervier'* 

j e s t  wyposażony w następującą aparaturę :  pionowa, kamerą l o t n i ­

czą  perspektywiczną kamero l o t n i c z ą ,  aparaturę  t e l e w i z y jn ą ,  

urządzen ie  pokładowe do obróblci f i lmuw oraz przekazania obrazu 

na Ziemię.

Francuski bezp i lo towy  samolot rozpoznawczy Hord R.20 może 

być wyposażony w t r z y  kamery l o t n i c z e  '*Omera” wzg lędn ie  w 

aparaturę termalną -  skaner podczerwieni  "Gyc lope” .

Amerykańska plat forma bezp i lo towa AlT/ikQÎ.I-6lA j e s t  przeznacza 

na do rozpoznania f o t o g r a f i c z n e g o . V . o ż e  mieć zamontowane kamery 

KA-30 obejmujące ł ą c zn i e  teren  w granicach kąta rozwarcia  180^, 

wzgl.^jdulo kamerę f o t o g r a f i c z n ą  T-11 do zd j ę ć  pomiarowych.

Ponadto posiada kaiiierę termalną oraz oprzyrzajdowanie do 

przesy łan ia  danych z rozpoznania na' stanowisko dowodzenia, 

inny system amerykański -  Ï.ÎQLI-39A — ma dwie kamery l o tn i c z e  

i  aparatiarę t e l e w i z y jn ą .  I s t n i e j e  ponadto v ' i e l e  innych samolo­

tów bezp i lo towych,  s z c z e g ó ln i e  amerykańskich, przeznaczonych do 

prowadzących rozpoznania f o t o g r a f i c z n e g o  i  obrazowego.

B. Sztuczne s a t e l i t y  Ziemi
t

S a t e l i t y  rozpoznawcze

S a t e l i t y  te z b i e r a j ą  in formac je  o t e r e n i e  dla potrzeb zwiadi 

wojskowego oraz do celów k a r to g ra f i c zn y ch .  Sposrod państi^/ 

zachodnich j ed y n ie  Stany Zjednoczone w ysy ła ją  tego rodzaju 

s a t e l i t y .  Są to po jazdy kosmiczne wysyłane w ramach programów:
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*Mb7", KH-9 i  K M -l i .

zv/ane również Bird'* /V/ielki

Ptak*'/ są przeznaczone do prowadzenia rozpoznania obrazowef^o 

ogólne,ąo i  s zczegó łowego .  Sep umieszczone w p r z e s t r z e n i  oko lo -  

ziernslciej od 1971r, na o rb i tach  o wysokościach w peri^geum 

190~180l:m, w apogeum 240-280km i  nachyleniu 96,3^« Czas aktyv;nej 

d z i a ł a ln o ś c i  s a t e l i t y  wynosi ponad 250 dni,  Wyposażenie s a t e l i t y  

przeznaczone do obrazowania terenu slcłada s i ę  z dwóch kamer 

topog ra i i c znych  i  skanera podczerw ien i .

Do fo tog ra fowan ia  ogó lnego wykorzystu je  s i ę  kamerę f irmy 

I t e k  o d ługośc i  obrazu GlOmm i  zdo lnośc i  r o z d z i e l c z e j  180 l i n i i /  

Ulu; umożl iwia to otrzymanie zd jęć  o r o z d z i e l c z o ś c i  w s t o ­

sunku do terenu rzędu lnu Do fo togra fowan ia  szczegółowego 

wykorzystuje  s i ę  kamerę f i rm y  Perkin -  Elmer o o d l e g ł o ś c i  

obrazu' 244cm. ka pomocą t e j  karaery otrzymuje s i ę  z j e c i e  o r o z ­

d z i e l c z o ś c i  30*”50cm w o bosunlai do terenu.  Skaner podczerwieni  

umożliwia otrzymywanie obrazów terenu w nocy, jednak ich  I’oz-  

d z i e l c z o ś ć  j e s t  w i e l o k r o tn i e  gorsza od zd j ę ć  f o t o g r a f i c z n y c h .  

Zd jęc ia  otrzymywane z s a t e l i ' t y  "B ig  B i rd "  mogą byc wykorzystane 

do kartowania ¿ ’ ednio i  raałoskalowego •

są przeznaczone do rozpoznania szczegółowego.  

Y/ysyła s i ę  j e  w p r z e s t r z eń  okołozieinską od 19o6r. na o r b i t y  o 

perigeum 125-140krn i  apogeum 330-415km. S a t e l i t a  może s i e  

z b l i ż a ć  nad wybrany c e l  na o d l e g ł o ś ć  llOkm.

S a t e l i t y  ia i -9. wyposaża s i ę  w kamery w ie lo sp ek t ra ln e ,  a 

r o z d z i e l c z o ś ć  zd j ę ć  w stosunku do terenu wynosi 15crn. Materiały 

f o t o g r a f i c z n e  otrzymywane za pomocą sn belibow 'Kii-9 mogą byc 

wykorzystane nawet do kartowania w ie lkoska lowego ,
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S S iS i i Î Y - l i U r l i  umi.eszczone na o rb i tach  oko łoz iemak ich 

od 1976r, Są to o j ;b i ty  a łoneczno-synchroniczne o peri^^euin 

230-300krn, apogeum 500-5701ari i  nachyleniu 9b,9^‘. Okres aktywnej 

d z i a ł a ln o ś c i  sa t e l i t y  i^uioai ponad 2 l a t a .  S a t e l i t a  j e s t  wypo­

sażony w skanery w io l o s p e k tra îne ,  a in formac je  obrazowe są 

przesy łane kanałami radiowymi do OśrodkÓY/ naz iemnych.Rozdz ie l -  

czośc obrazów otrzymywanych za pomocą s a t e l i t ó w  KFi-II wynosi 

l ,5-3m. Prowadzi s i ę  badania w ce lu doprowadzenia aparatura 

optycznej  tego s a t e l i t y  do t a k i e j  doslconałości , aby przy  j e j  

pomocy można było otrzymywać obrazy o r o z d z i e l c z o ś c i  z b l i ż o n e j  

ćo t e j ,  jaką s i ę  uzysîcuje w rozpoznaniu szczegółowym prowadzo­

nym przez s a t e l i t y  ij i~p i  " b i g  B i rd ” , Ten udoskonalony model 

s a t e l i t y  otrzymał nazwę i:n-12.

,7a ha dławię kosmiczne

Od 1981r. w p r ze s t r z eń  okołoziemską wysyła s i ę  wahadłowce 

kosmiczne s e r i i  " S h u t e ”. Dotychczas wykorzystano c z t e r y  

pojazdy /"Columbia",  "C ha l l enge r " ,  "Discoi/ery" i  "Atlantit^ "/z 

których jeden u l e g ł  zn is zczen iu  podczas s ta r tu  / "Cha l lenger "  

w 1986r./ Na pok ładz ie  pojazdu "S h u t t l e "  przewiduje s i ę  

umieszczenie aparatury f o t o g r a f i c z n e j  i  obrazowej ,  a między 

innymi:

~ szerokoformatowej  kamery f o t o g r a f i c z n e j  /Large Format Camera/ 

przeznaczonej  do fo tog ra fowan ia  pomiarowego i  następnie do 

ka r to g ra f i c zneg o  wykorzystania  zd jęć ;

— radaru bocznego z anteną, syntetyczną. ^SIR /Shutt le  Imaging 

Radar/;
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^  aparatury na podczerwień /np. v/ czwartym l o c i e  wahadłowca 

v/yl:orzy3tano aparaturę GIRRIS Gryorżenie In f r a r e d  Radia­

nce Instrument f o r  Shutt le/*

V;ahad>owce kosmiczne w na.ibli:>.3zych la tach  mają przeją(5 . 

zadania s a t e l i t ó w  rozpoznawczych, w tym fo tog ra fowan ie  powierz 

chni Ziemi do celów kartometrycznych.

S a t e l i t y  do badania órodowiaka z i emskiego

Dotychczas ty lko  d’'o k ra j e ,  spośród państw zachodnich, 

Drov/adzQ badania środowiskca z iemskiego dla potrzeb  gospodarczych 

i  naukowych/ są to Stany Zjednoczone, k tóre  v;ysy ła ją  s a t e l i t y  

“ liandsat** oraz Francja ,  która wysyła s a t e l i t y  SPOT*

S a t e l i t y  "La i lsa t ” są wysyłane od 1972r. v/ p r zes t r zeń  oko ło-
%

ziemską w ramach nrogramu badania zasobow ziemskich LRoS 

/ Land Remote Sensing S a t e l l i t e / .  Pierwsze s a t e l i t y  "Landhąt" 

o numerach ko le jnych  1,2 i  3 by ły  umieszczone na o rb i tach  

słoneczno -  synchronicznych o wysokości  920km i  nachyleniu 

99^* Pos iada ły  dwa typy urza.dzeń obrazujących;

-  aparaturę t e l e w i z y jn ą  RBV /UolournBeam Y id icon/,  pracującą 

w t r zech  pasmach widma zawartych w p rzedz ia łach ;

1/ 0,475 • 0,

2/ 0,580 ■-  0,680|.im

3/ 0,690 -  0,830|im

w ie lo s p ek t ra ln ą  T.CS3 /Fu l t l

VI c z te rech pasmach widma;

4/ 0,5 -  0 , Sym

5/ 0,6 -  0,7ym.

6/ 0,7 -  0,3)im

7/ 0,8 -1, l)jim .
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fJkoner v/ ie lospektra lny s a t e l i t y  "Landsrat -  3" pos iada ł  j e a z c ż e  

jeden kanał w ś redn ie j  podczerv/ieni : 10,4 -  12,6um.

i i o z l z i e l c z o ś ć  obrazów otrzymywanych z Landsata j e s t  rzędu 

70m w t e r e n i e .

W s a t e l i t a c h  ” Landsat ‘* o numerach 4 i  5 zamiast aparatury 

RBV umieszczono średniolcanałowy rad iometr  TLI ze zwiększoną 

r o z d z i e l c z o ś c i ą  od 30in, Ponadto s a t e l i t y  te umieszczono n i ż e j ,  

na o r b i c i e  o wysokości  720km. Obrazy s a t e l i t a r n e  otrzymywane 

z s a t e l i t ó w  "Landsat” sąw^^lcorzystywane do kartowania średnio  

i  małoskalowego oraz do wylconania map tematycznych.

Odmienośó g eom etr i i  tych obrazów ogranicza możl iwośc i  wykorzys­

tania tradycyjnych przyrządów fo togrametrycznych.
\ ‘

/ S a t e l l i t e  P róba to i r e  d Observat ion de 

la Terre/ sa. wysyłane w p r zes t r z eń  okołoziemską od 19S6r. 

Umieszcza s i ę  j e  v/ o r b i c i e  s łoneczno-synchron iczne j  o wysoko­

śc i  032km i  nachyleniu 98,7? Pos iada ją  dwie kamery HPlV 

/Haute Resoluton V i s ib l e /  wylcorzystujące de tek to ry  ze 

sprzężeniem ładunkov.ąnri CGD /Charge Coupled Dev ice/ . R o d z i e l -  

czośc obrazu w war ianc ie  panchroma tycznym wynosi lOm, a w 

war ianc ie  wielospektraInyrn -  20m.

Obrazy z s a t e l i t ó w  SPOT mogą byó wykorzy3t,-,w;ane do 

opracowania map środi i io  i  ma ł  os kałowych z zastosowaniem 

nowych technik obróbki  /niekonwencjonalnych/.

Inne sztuczne s a t e l i t y  Ziemi

Spośród innych sztucznych s a t e l i t ó w  Ziemi wyposażonych w 

aparaturę obra,zowa^, na uwagę zas ługują  s a t e l i t y  meteorologiczn6| 

oraz oceanogra f i c zne .  Y/yposoźa s i ę  j e  w aparaturę t e l ew i z y jn ą ,



-  3-

skanery w i e l o s p e k t r a I n e , skanery podczerwien i ,  czasem w apa ia-  

turę rad io lokacy jn ą .  Obrazy cechuje jednak niska r o z d z i e l c z o ś ć  

wynosząca od setek  metrów do kiloinetrov/, Zastosowanie ka r to ­

g ra f i c zn e  tych obrazów j e s t  więc  ogran iczone.

Obecnie d z ia ła ją  następujące s a t e l i t y  meteorolo.ąiczne 

i  oceanograficzne: E33A, ITOAA, '‘liimbus’*, AT3, 3113, i  ”Seasat‘', 

a wśród wojskov/ych -  ’’Block 5D-2” .
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1.1.4, ZOBllAZOl/i\NIA FOTOGIUFICZIiB' TFRFliU

c/ C e l 6 , metody i  sposoby pi^zetwarsania i n f o m i e c j i  obrazowej  

o t e r e n i e

Wraz z rozwojem technik  pozyskiwania danych o t e r e n i e  

i  Jego pokryc iu  oraz udostępnieniu nowych ź ró d e ł  in fo rm a c j i  /poza 

dotychczasowymi , klasycznymi metodami fo togrametrycznymi/ ,  w s i ­

łach  zbrojnych podstawowego znaczenia nabrało zastosowanie t e l e ­

d e t e k c j i  l o t n i c z e j  i  s a t e l i t a r n e j .

Generalnie prze twarzan ie  in fo rm a c j i  obrazow'eJ o t e r e n i e  oraz v/yniki 

tego procesu znajdują zastosowanie w następujących dz iedz inach  

d z i a ł a ln o ś c i  s i ł  zbrojnych:

1 . Dowodzenie i  wspomaganie procesów decyzy jnych

2 . K a r to g ra f ia  

5 . Rozpoznanie

4. Systemy nawigacyjne i  systemy kierowania

5. M e teo ro log ia .

IV z a l e żn o śc i  od rodzaju  zastosowań używane są różne metody i  sys­

temy urządzeń s łużące  do uzyskiwania odpov/iednieJ formy danych 

oraz niezbędnego zakresu in fo rm a c j i .  Podstav/ą v;szystkich v/yżej 

wyszczególn ionych zastosov/ań są infor i i iacje obrazowe w fo rmie  c y f — 

rov;eJ. W przypadku danych uzyskiwanych metodami t e l e d e t e k c j i  sa­

t e l i t a r n e j  sygnały V7yJściov/e z różnych rodzajów sensoróv/, znajdu­

jących s i ę  na pokładach sztucznych s a t e l i t ó w  Ziemi /SSZ/, pos iada ją

formę cyfrową.  W t e j  p o s t a c i  przekazywane są do naziemnych s t a c j i  

odbiorczych.

Inacze j  v/ygląda sy tuac ja  v/ przypadku t radycy jnych metod f o t o g r a ­

metrycznych. Wynikiem nalotów fotogrametiyczn^^ch są zd j ę c ia  l o t ­

n ic ze  mogące posiadać różnorodne własnośc i ,  tzn.  w za le żnośc i  od 
uczulenia spektra lnego  f i lm u  lub typu stosowanych kamer i  f i l t r ó w
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pewne cechy terenu u le ga ją  uw^ypukleniu lub te ż  są pomijane.  

Generalnie Jednak, t e c h n ik i  fo togrametryczne  są źródłem in fo rm ac j i  

obrazowych v; foi^mie m a te r i a ln e j .  |l,łając na ce lu  da lsze  przotwarzaniel  

tych danych w koraputerov/ych systemach spec ja l i zowanych dla  poszcze-| 

gólnych, wymienionych uprzednio zastosov/ań v;o Jskov/ych, konieczne 

Jest dokonanie konwers j i  zd jęć  l o tn i c z y c h  z g r a f i c z n e j  p o s ta c i  

w ie lo tonowej  lub barwnej do fo iwy  c y f r o w e j .  W tym ce lu  powszechnie 

stosowana Jest d i g i t a l i z a c j a  powierzchniowa /scanning/. V/ skanerach 

analizowany Jest s top ień  zaczern ien ia  poszczegó lnych prostokątnych 

lub kwadratow'ych podstawov/ych elementów obrazu. Proses ten r e a l i ­

zowany Jest w ś c i ś l e  określonym porządku, kole jnymi pasami równo­

l eg łym i  do j edne j  z o s i  układu v/społrzędnych. Pov,/staJąca przy tym 

informacja cyfrowa zapisywana Jest b ina rn ie .  W najprostszym p r zy ­

padku elementowi zaczernionemu przyporządkowuje s i ę  c y f r ę  1 i  c y f r ę  

0 elementov/i n ie  zaczernionemu. Należy zauważyć, że uzyskany cić^g 

v/spółczynnikóv/ kodov;ych g ę s t o ś c i  zacze rn ien ia  oi*az numerów/ k o l e j ­

nych podstawov/ych elementów obrazu uzyskany ze skanowania zd jęć  

l o tn i c z y c h  /lub sa t e l i t a rn ych /  Jest identyczny z formą danych p r z e ­

syłanych z sensorów znajdujących s i ę  na pokładach s a t e l i t ó w  do na­

ziemnych s t a c j i  odb iorczych .  V/ sposób analog iczny do skanowania 

l o tn i c z y c h  i  s a t e l i t a r n y c h  zobrazov/ań półtonov/ych można dokonywać 

d i g i t a l i z a c j i  i s t n i e j ą c y c h  ka r tog ra f i c znych  opracowań kreskov/ych.

Zazw.yczaJ surowe /nieprzetworzone/ dane otrzymywane z s a t e l i ­

tów t e l ed e tek cy jn ych  są archiwizowane v/ s tac jach  odbiorczych,  lub 

specJalizov/anych archiv/ach. W n iek tó iy ch  przypadkach in formacje są 

v/stępnie przetv/arżane, a następnie katalogov/ane w ta k i  sposób, by 

ułatv/ić i ch  wyszukiwanie i  kopiowanie.

N iek tó re  archiwa przechowują kopie o dużej  r o z d z i e l c z o ś c i  oraz

Jednocześnie v/ersje obrazów o r o z d z i e l c z o ś c i  zredukow/anej. Takie 

zestawy danych są v/ p e ł n i  skorygowane lub przetworzone t y lko



w oo;i*anic Zoniem zak res i e .

Jednocześnie z procesem a r c h i w i z a c j i ,  dla każdego standardowego 

obrazu real izowany j e s t  zazwyczaj naste¿;pujący zestaw zadań:

-  ana l i za  i  ok reś len ie  j a k o ś c i  danych;

-  ocena pok iyc ia  chmur;

-  o b l i c z e n i e  dodatkowych danych związanych z kadrem, 

l/szystkie povyzsze in formac je  są używane do tv^orzenia skomputeiy— 

zov/anego katalogu obrazôv/.

Dodatkowo, w ce lu  włączenia  go do kata logu, generov/any j e s t  obraz

0 zredukowanej i * o zd z ie l c zośc i  z' jednego pasma.

1/ przypadku LANDdATA LÎ33, Centrum Danych [!]Uû3 pi^zechowuje kata log  

danych g loba lnych,  k tó iy  j e s t  dos tęp iy  poprzez  zdalne te rm ina le .  

Dotychczas wszystk ie  pozyskiwane dane są a r c h i v / i z o w a n e Dokonano 

pewnej r edukc j i  ich i l o ś c i  usuv/ając wszys tk ie  kadry z pełnym po­

kryciem chmur. Część s tarych  aixîhiwôw Li\HDSi\T zos ta ła  zniszczona 

k i lka  l a t  temu, l e c z  użytkowuiicy m i e l i  możliwość uprzedniego o t r z y ­

mania danych h is torycznych .

Pozyskane w powyżej  opisany sposób dane t e l e d e t e k c j i  l o t n i ­

c z e j  i  s a t e l i t a r n e j  są następnie przetw/arzane w systemach komputero­

wych pos iada jących zdolność do manipulow/ania danymi rastrowymi

1 ich g r a f i c z n e j  p r e z e n t a c j i .  Przykładem tego j e s t  system nri'liîRGdi\PH 

o najwyższym obecnie poz iomie zaaw;ansov/ania technicznego i  moż l i -  

v'osciach funkcjonalnych. Zestawy urządzeń tego typu, wraz ze spec­

jalnym oprogramow/aniem, stosow/ane są szeroko przez  Wojskov;ą Agencję 

K a r tog ra f i c zną  USA do tw/orzenia szeregu kar togra f i c znych  i  t e l e d e -  ' 

tekcy jnych baz danych, m.in. do sterow/ania systemami naw/igacyjnymi 

pocisków/ samosterujących. Unikalność rozw/iązań stosow/anych w i ń t e r —
I

aktyw/nym systemie f i rmy IliTlRGRAPH polega na możliw/ości łącznego 

przetw/arzania danych rastrowych jak  i  w/ektorx>wych. Dane wynikow/e
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otrz^/iuane w r e z u l t a c i e  kouiputergowego przetv/arzania in fo r iuac j i  obra- 

zov/ych o t e r e n i e  .mogą posiadać różną formę, v/ za l e żn o ś c i  od v/ymagaa 

ich  da lszych  użytkowników. Ha ogó ł  są to jednak przetworzone kadry 

w p o s ta c i  m a te r ia ln e j  lub numerycznej.

Jednym z podstav7ov.7Ch, ś c i ś l e  wojsko\A.'ych zastosowań, j e s t  

wykiy^wanie, rozpoznanwanie i  i d e n t y f i k a c j a  oraa op is  obiektów tereno'  

wych, a także elementów uzbro jenia  i  i n s t a l a c j i  wojskowych.

W za łączone j  t a b e l i  podano konieczną r o z d z i e l c z o ś ć  naziemną, którą  

winny posiadać zobrazowania w ce lu  ich v/ykorzystywania w d z i e d z in i e  

rozpoznania wojskowego.
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i Obiekty l^ k r y c i e  
1 ' A  !

I
II

Rozpoznanie
/m/

I Id e n ty f ik a c ja  i Opis 
/ra/ 1 /m/

1 i.!osty 1 
1 1

6

II
I1 4,5 1,5 i 0 ,9

j S tac je  j 
1 radarowe ii . 1 3

1
1
1I1 0,9 0,3

1
1

0,15
I

0,15
\ S ta c je  t e l e -  j 
1 komunikach? jna i 3

1
1
1
11 1,5 0,3

j Składh? materia-} 
! łowe 1
1 i I , ?

1
1
1
1
1 0 , 6 0,3 0,25

1 Jednostki wojsk, 
j lub obosh? wojsk. 6

1
1
1
1 2 , 1 1 , 2 0,3

j Sprzęt lo tn ic zy ! 6 1
1 4,5 3 0,3

j A r t y l e r i a  i 
i  rak ie ty  j 0 ,9

1
1
1
1 0 , 6 0,15 0,05

j Samoloty j 4 ,5
1
1
1 1,5 0,9 0,15

Wyrzutnie j 
r a k ie t  ziemia * 
-  ziemia i  p l o t . 3

1
1
1
1
11

i

1,5 0 , 6 0,3
Stanowiska j 
dov/odzenia j 3

1I
1
1
1 1,5 0,9 0,15

.Okręty ś red -  j 
n ie  j 7 ,5

1
11 4,5 0 , 6 0,3

Pojazdy mech. \ 1,5 1
! 0 , 6 0 , 6 0,05

Pola minowe } 9
111 6 0,9 0,025

Porty  j

Wybrzeża i  pla-l 
że desantov;e |
Warsztaty 1 
kolejowe |
Drogi 1

30 11 15 6 , 3

30 i
1 4,5 3 1,5

30
111 15 6 1,5

9
111 6 1 , 8 0 , 6

Obszary \ 
zurbanizowane j
Lotn iska 1 
v;ojskowe |

60
1111 30

J

3 3
11
11 90 4,5 1,5

Okręty podwod- \  
ne na pov;ierz-  | 
chni 1 30

1
111
11 6 1,5 0,9

1
*

1 - « i .
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1.1,4. Z O B RAZOWANIA F O T O G R A F I G Z N S  TFRFiiU

d/ Sposoby p rzesy łan ia  /przekazywania/ prze tworzone j  in fo rm ac j i  

o t e r e n i e  do użytkownika

\ I  z a l e żnośc i  od sposobu da lszego  wykorzystywania prze tworzone j  

infor t i iacj i  obrazowej  o t e ren ie ,  nadav/ana j e s t  j e j  odpowiednia forma. 

Lloże to  być jedna z poniższych  tradycy jnych  p o s ta c i :

-- g r a f i c z n a ,  do k t ó r e j  należą  dokumenty fo tgrametryczne  oraz opra­

cowania u^konane na podstawie zd jęć  s a t e l i t a r n y c h ,  w tyra także 

kadry będące syntezą g r a f i c z n ą  wyselekcjonowanych klas in fo rm a c j i  

o t e r e n i e ,  jego  pokryc iu  lub in te resu jących  użytkownika z jawiskach.

-  l i czbowa,  V/ k tó r e j  niogâ  być prezentowane v/yniki a n a l i z  celov/ych, 

współrzędne i  c i ą g i  współrzędnych, dane ana l i t y c zne  charaktery żu­

jące  z jawiska związane z terenem, v/arunki meteoro log iczne  i t p .

— tekstowa, prezentu jąca  poivyższe lub dodatkowe in formacje  w p os ta c i  

opisów i  ciągów alfanumerycznych, pos iadająca z a l e t ę  ł a t w i e j s z e j  

przysv/ajalności  p r ze z  n ieprzeszko lonych  użytkov;ników,

I^owe możliv/ości interaktywnych systemóv; komputerov/ych oraz 

v/prov/adzenie w s i ł a c h  zbro jnych po tenc ja lnych  przeciwników nowoczes­

nych zautomatyzowanych zestawów urządzeń wspomagających procesy de-  

doprov^adziły do stworzenia innych sposobów p r e z e n t a c j i  in ­

f o rm ac j i  obrazowej o t e r e n i e .  Taką nową pos ta c ią ,  v/ k tó r e j  i n f o r ­

macje obrazov/e są przetwarzane i  przesy łane do użytkownikóv/ j e s t  

forma cyfrowa. Je j  szczególna przydatność po lega  głównie na f a k c i e ,  

że j e s t  ona akceptov/ana bez dodatkowych manipulac j i  p rzez  zautoma- 

tyzov/ane systemy typu C^I /dowodzenia, k o n t r o l i  r e a l i z a c j i  zadań, 

ł ą c zn ośc i  i  rozpoznania/ oraz systemy nawigacyjne r a k i e t ,  samolotów 

i  pocisków samosterujących. Następną z a l e t ą  t e j  formy zapisu danych
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j a s t  łatwoiić ich  przesypiania technicznymi środkami ł ą c zn ośc i  / łącza  

t e l e t ransm isy jne ,  modemy te lekomunikacy jne , r ad io s tac je/  r ea l i z ow a -  

ne[jO szybko i  w sposób autoua tyc znyp.

Zapis in io rm ac j i  vi f o rm ie  cy f rov 'e j  dokonyv»any j e s t  w pamięciach

masov/ych, na magnetycznych lub optyczny^ch nośnikach danych.
\

 ̂Pozy skiwanie danj'ch t e l e d e t e k c j i  kosmicznej j e s t  zazwyczaj  

real izowane przy pomocy urządzeń zainstalowanych przez  kraj  k i e ru -
i

jc^cy u io ją  oraz p r ze z  kra je  / o rgan i zac j e  pos iada jące  umowy z takim

krajem. Odnosi s i ę  tu do LńlTi)ZśTń i  będz ie  także dotyczyć  m i s j i  

PPOf.

Dane o poszczegó lnych obszarach geograficzny^ch mogą być 

otrzymywane następującymi kanałami:

poprzez s t a c j ę  naziemną obejmującą s\'ym dz ia łaniem obszar 

za interesowań;

-  poprzez  s a t e l i t ę  t e l e t ransm isy jnego  / jak  w przypadku 

L A i m S A T A  4/5 i  TDRSS/;

poprzez pokładov/y zapis  danych i  p ó źn i e j s zą  ich t ransmis ję  

do s t a c j i  naziemnej.

Z dotychczasowego doświadczenia v/ynika, że pierwsza operacja  

j e s t  n a jb a rd z i e j  bezp ieczna.  Drugi v/ariant nie by ł  zbyt szeroko 

stosowany. Ostatnia  możl iwość w aktualnych uwai^unkowaniach tech ­

nicznych n ie  j e s t  j e s z c z e  możliwa do r e a l i z a c j i .

Należy zauważyć, że zazwyczaj  s a t e l i t y  t e l ed e t e k cy jn e  umieszczone 

są na o rb i tach  okołobiegunovyych z czasem przekraczania  równika 

pomiędzy godziną 9 a 11 rano oraz przy cyklu p r z e j ś c i a  nad tym 

samym punktem rzędu 16/18 dni dla L A l l D S A T A  co 26 dni  dla SPOT.

•Jednak SPOT, jak  i  Nimbus-7, wyposażone są w zw ie rc iad ło  umożliwia­

jące  zmianę kąta w idzen ia .

Z powodu ograniczeń pokładov/ych ź iń d e ł  z a s i l an ia  sensory nie pracują
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zv/ykle w cyklu  10Q/j m oż l iw ośc i ,  d la tego  n ie  Jest możliwe systeraa- 

tyczne pozyskiwanie danych o zasięgu globalnym.

W różnych okresach minionych 12 l a t  dostępne by ły  Jedno­

cześn ie  dwie m is je  L^NDSAT HSS, skraca jąc  czas pov/tórnego p r z e lo tu  

¿ 0  9 /b/ dni; Jednak w w ięk szośc i  pozyskiwano dane t y lk o  raz w cyklu 

orb ita lnym. V/ przypadku TLI nawet taka c zęs to ść  ti^ansmisji n ie  bę­

d z ie  możliwa, ponieważ sensor funkcjonuje  t y lk o  p rze z  około ']0/o 

czasu.

I  wreszcze należy uv/zględnió fa k t ,  że znaczna część  pozyskiv/anych 

danych Jest bezużyteczna z pov/odu pokłucia  obrazóv/ chmurami. 

Zagadnienie to dotyczy s z c z e g ó ln ie  rejonów róv/nikowych i  a rk ty c z -  

nych.

Podsumowując, i s t n i e j e  k i lka  metod otrzymyv/ania in fo rm a c j i  

o określonym r e jo n ie  w określonym c z a s ie ,  l e c z  ich  pozyskiwanie 

Jest uzależn ione od:

-  dostępnych, pokładowych ź ród e ł  z a s i la n ia ;

-  pokrycia  chmur.

Drugi z pov/yższych problemóy; zn iknie  po vyprov/adzeniu do dz ia łan ia  

sensorów rnił:ix)falowych /SLUł/.

Prze tw arzan ie  wstępne standardov/ych danych t e l e d e t e k c j i  

kosmicznej /prze twarzan ie  systemowe lub korekcja systemov;a/ Jest 

zv/ykle def in iowane Jako etap przetwarzan ia  obejmujący korygowanie 

d y s t o r s j i  geometrycznej i  rad iometrycznej v/ynikaJących ze s p e c y f i ­

k i  sensora. Poziom dokładności uzyskany w wyniku przetwarzan ia  

wstępnego za le ży  od rodza ju  stosowanego sensora oraz w łasnośc i 

algorytmu obliczeniov/ego.
I

V/ przypadku LANDSAT-A HSS, wstępnie przetworzone dane stan­

dardowe mogą być skor,'oov/ane geometrycznie przy vykorzystan iu  

in fo rm a c j i  a p r i o r i  na pok ładz ie  s a t e l i t y ,  lub dodatkowo z zas to -
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sowQnieni stpumienia danych ’beleiiiGtir^czn^'ch /USB/ albo uzupełnione 

dan^^mi z naziemn^^ch punktów kontrolnych.

V/ ten  sam sposób na wprowadzeniu k o r e k c j i  radiometrycznych można 

posi łkować s i ę  przygotowanymi a p r i o r i  / t j .  przed lotem/ tabelami  

poprawek, i/ lub danymi statystyczioymi uzyskanymi z samego obrazu 

o iaz  i/ lub danymi z k a l i b r a c j i  prowadzonych samoczynnie na pokła­

dz ie  s a t e l i t y .  Obrazy dostęjDne są w f  o innie c y f row e j  na magnetycz­

nych nośnikach danych /CCT/IIUDT/ lub w p o s t a c i  f o t o g r a f i c z n e j  Jako 

kopie c z a rn o -b ia ł e ,  barwne, diapozytywy e t c .  Dystrybucja danych 

odbyv/a s i ę  poprzez pocz tę  lub służbę kur ierską .  Przepi^owadzono 

k i lka  prób przekazywania in fo rm a c j i  poprzez  kanały telekomunika­

cyjne o dużej przepustowośc i .

Oj)óżnienie w przekazywaniu aktualnych danych wynosi zwykle od 

Jednego do k i lku  tygodn i .

Poprzednio omówiono główne obrazy przesy łane  z p r z e s t r z e n i  

kosmicznej i  udostępnione w p o s ta c i  cyfrov/eJ lub f o t o g r a f i c z n e j .  

Należy p o d k r e ś l i ć ,  że z kilkoma wyjątkami, użytkow/nicy mogą o t r z y -  

myv;ać dane t e l e d e t e k c y jn e  Jedynie z vyspecJalizov/anych i n s t y t u c j i .  

J e ś l i  użytkownik po t r z ebu je  konkretnych in fo rm ac j i  szczegółowych, 

musi zazwyczaj  prze twarzać  dane we w/łasnym zakres ie  w ce lu  o t r z y ­

mania potrzebnego parametru. Sytuacja ta spowodov/ana Jest  faktem, 

że kosmiczne zobrazowania t e l e d e t e k c y jn e  n ie  mogą być, z zasady,
I \

używane Jako Jedyne ź ród ło  in fo i t a a c j i  w/ dowolnym systemie i n f o r ­

macyjnym. Lluszą one być uzupełnione i  z integrowane z innymi danymi 

kar togra f i c znym i ,  geo log icznymi  i  np. natuiy ekonomicznej, s o c j a l ­

nej  i  p o l i t y c z n e j .

aSG iVP nr 2 iS O / m
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L J . 2. 1 . PROGiiOZY" DOTYGZ^AGP POZYoKIwRlTIA INFORiAUGJI O TERIDNIP

i   ̂ .a/ Przewid^/wane metody c t r z y  mywania zobrazowań l o tn i c z y c h  i  kos­

micznych o t e r e n i e  /pr^nozy w zakres ie  aparatury,  rodzaju in ­

f o rm ac j i ,  sposobu t r a n s m is j i  danych/

Przewiduje  s i ę ,  że w związku z c iągłym, szybkim rozwojem tech ­

n ik i  iwOsmicznej da lsze  prace w zakres ie  technik  pozyskiwania zobra —

■ z o v /ć u i terenu ukierunkowane zostaną na umożl iwienie efektywnego 

¡dz ia łania  sensorów także w warunkach v/ykluczających obecnie s t o ­

sowanie klasyczn^^ch metod t e l ede tekcy jn ych .  Ponieważ f o t o g r a f i c z n e  

rozpoznanie s a t e l i t a r n e  może być stosov.'ane j edyn ie  v/ c za s ie  dnia, 

zyskuje na znaczeniu zakres promieniow^ania podczenvonego i  mikro­

f a l .  V/ odróżnieniu od św' iat ła w ' id z ia lnego , które  można stosow^aó 

gdy t e ren  osw^ietlony j e s t  p r ze z  s łońce,  lub promieniowania pod­

czerwonego pochłanianego p rze z  parę  w’odną zawartą w atmosferze ,  

sygnały radarowe są n ie za le żn e  od powyższych czynników. Z tych 

pow'odów przewiduje  s i ę  intensywny rozwój  t e l ede tekcy jnych  technik  

v;y korzy stu jćicych promieniowanie radarowe. Prace badaw’cze rozpoczęto  

już V/ la tach  80-ych. Piex*wszym s a t e l i t ą ,  k tó iy  vmiósł  na o r b i t ę  

radar satel i tax*ny by ł  SPńSńT; radai* pozwala na uzyskiwanie obrazów^ 

powierzchni Ziemi o r o z d z i e l c z o ś c i  25 m z o rb i t y  o vysokośc i  800 km. 

Urządzenie to wysy ła ło  do 2000 impulsów na sekundę i  odb ie ra ło  ich 

odbic ia  od powierzchni Ziemi. Impulsy i  ich  echa były następnie 

transmitow^ane do odbiorczych s t a c j i  naziemnych, gdz ie  przetwax‘zano 

j e  przy zastosowaniu technik  koi*elacyjnych i  tv/orzono końcówce zo- 

bx‘azow»ania. R o zd z i e l c z o ś ć  tych obrazów odpowiada r o z d z i e l c z o ś c i  

uzyskiv/anej przy zastosowaniu anteny o d ługośc i  7 km, podczas gdy
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V/ r 2 eczyvy istośc i antena miała ŵ yruiai ŷ 10 x 2 m; j e s t  to  dowodem 

na to ,  jak  duż^̂  wpływ na jakość koncov/ych re zu lta tów  ma odpowiedni 

dobór techn ik  prze twarzan ia  "surowych” danych obrazowych przekazy­

wanych z kosmosu.

W c za s ie  l o tu  wahadłowca Columbia na jego  pok ładz ie  wypróbo­

wano nowy typ radaru będący początkiem nowej g e n e r a c j i  urzt^dzeń
.1

tego typu. Radar ten  /SIR-/i/ zb ie ra  in form acje  w okresach 7-Soó.zin-
p

nych, zap isu jąc  obrazy na f i l m i e  z obszaru 1 0  min km z r o z d z i e l ­

c zo ś c ią  naziemną 38 m. Dane te  są następnie  przetwarzane cyfrowo 

w ośrodkach naziemnych.

Prze tw arzan ie  "surowych” danych j e s t  i  będzie  wvęzłowyrn 

problemem ze wvzględu na ich  o lbrzym ią  i l o ś ć .  Z tego  pov/odu, oraz 

kon iecznośc i  wykonania bardzo dużych i l o ś c i  o b l i c z e ń  -  j e ś l i  wwyma- 

gane są obrazy radarowve o dużej r o z d z i e l c z o ś c i  -  n ie oczekuje s i ę ,  

by prze twarzan ie  impulsów; i  ech radarowych mogło odbywwać s i ę  na 

pokładach s a t e l i t ó w  przed 1 9 9 5  rokiem. Główwną przyczyną j e s t  zbyt 

mała i l o ś ć  miejsca niezbędnego do umieszczenia wymaganych urządzeń 

oraz pokładowych ź ró d e ł  z a s i la n ia .

V/ p r z y s z ł o ś c i ,  rozpoznanie nocne przy dobrych warunkach 

pogodowych może być prow/adzone przy pomocy skanerów termalnych 

lub x'adiometrówv -  t e  o s ta tn ie  są sensorami n ie  dającymi obrazóww, 

l e c z  dokonującymi pomiarów/ tem p era tu y .  Są to  bardzo czu łe  urządze­

nia mogące wykrywać podziemne budow/le poprzez  po'miar różn icy  tem­

pera tu r  pomiędzy pow/ierzchnią z iemi nad celem i  wv jego  o toczen iu . 

Postęp V/ rozwoju techn ik  obwwodóww zintegrowwanych prowwadzi do skons­

truowania mozaikowych detektorów/ podczerw ien i .  W wwersji dośwwiad- 

c z a ln e j  d e te k to r  składa s i ę  z zespołu procesoróww oraz milionóww 

niewwielkich komórek. Zastosow/anie tych  urządzeń na pokładach sa- 

telitóww wwczesnego o s trzegan ia  pozw o l i  na wykryw/anie r a k ie t  i  samo­

lotów»/ V/ l o c i e .
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Dokonując p rzeg lądu  przewidywn^ch metod otrzymywania zobrazo- 

v/ań lo tn ic z y c h  i- kosmicznych o t e r e n ie  na leży  wspomnieć o t e c h n i ­

kach te lew iz y jn y ch .  Pomimo m n ie js ze j  obecnie uzyskiwanej r o z d z i e l ­

c zośc i  kamer t e le w iz y jn y c h  mogą one być stosowane na pokładach sa­

t e l i t ó w .  \7 m is j i  Li\l'IDSi\T-3, wystrze lonego  przez  NASA, na pok ładz ie  

s a t e l i t y  umieszczono dwie kamery VIDIGON o r o z d z i e l c z o ś c i  30 m 

oraz czterokanałow 7  skaner w ie lo s p e k t ra ln y . Skaner posiada ro z ­

d z i e l c z o ś ć  80 m przy \wysokości o rb i t y  9 1 7  km, Jest wyposażony ŵ te- 

. leskop i  wahliwe z w ie r c ia d ło .  Zw ie rc iad ło  odb i ja  padające na n ie  

'św ia t ło  i  rzu tu je  Je na p łaszczyznę  ogniskową te leskopu . Poprzez 

śv.iatłov/ody i  f i l t r y  optyczne obrazy przekazywane są. do cz te rech  

grup czujników obejmujących zakres promieniowania w idz ia lnego  

i  b l i s k i e j  podczenv ien i .  Detektory zam ien ia ją  impulsy św ie t ln e  na 

impulsy e lek tryczn e  przokazyw^ane do s t a c j i  odb iorczych  na Ziemi.

O s ta tn ią  grupą ui^ządzeń, Ictóiyra prognozow'ane są s ze rok ie  

zastosowania, są ulepszone skanery elektromechaniczne. Prototypow/e 

urządzenie tego typu zainstalow^ano na pok ładz ie  LANDSATA-^^.

Skaner ten  posiada dwie p łaszczyzny  ogniskowe oraz siedem grup 

czujników obejmujących różne zakresy spek tra lne .  Każda grupa 

składa s i ę  z 16 czujników. IV jedne j  p ła s zc zy źn ie  ogniskowej zna j­

dują s i ę  c z u jn ik i  krzemov/e c z t e i ‘ech pasm promieniowania z zaprosu 

w idz ia lnego  i  podczerw ien i :  0 ,45-0 ,52 ; 0 ,52 -0 ,6 ;  0 ,63-0 ,69 ;

0 ,76-0 ,9  mikrometrów. W d ru g ie j  p ła s z c zy źn ie  ogniskowej znajdują 

s i ę  de tek tory  pasma podezei^wieni k ró tk o fa low e j :  1 , 5 5 - 1 , 7 5  i  

1 ,08-2,35 mil-rometrów oraz pasma podczerw ien i termalnej 10,4-12,5 

mikrometra. Urządzenie skanuje Jednorazow^o obszar terenu o po­

w ierzchn i 1 8 5  1 8 5  km os iąga jąc  r o z d z ie lc z o ś ć  naziemną. 28 m, co

odpowiada 4 365 0 0 0  elementów obrazu.
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Reasumując, p rzew idu je  s i ę ,  że odczuwalna obecnie na całym 

św iec ie  potrzeba tworzen ia  te led e te k cy jn yc h  systemów in fo rm acy j­

nych, ukierunkowanych na lepsze  rozpoznanie warunków terenov.ycli, 

będzie stymulatorem rozwoju coraz  doskonalszych technik  w dekadzie 

la t  90-ych* Można s tw ie r d z i ć ,  że podstawowe te ch n o log ie  do s tworze­

nia tak ich  systemów informacyjnych i s t n i e j ą  obecnie i  są s t a l e  

rozw ijane. P rzew idu je  s i ę ,  że w' rozpatryv/anym horyzoncie  czasowym 

powstaną t e ch n ik i  przetw'arzania niezbędne do e k s t r a k c j i  in fo rm a c j i  

te lede tekcy jn ych  z baz danych geokodov/ych w c za s ie  b l isk im  r z e c zy ­

wistemu oraz szybk ie  łącza  umożliw ia jące łatvo^ zdalny dostęp do 

zobrazowań.



-  5 -

b/ Inne rodaaje zapisu in fo rm a c j i  o t e r e n i e

Zakres i  s top ień  kompl ikac j i  i n f o r m a c j i  o t e r e n i e  wymaga 

specy f icznych sposobów ich  gromadzenia i  przećhov/ywania umożl iwia­

jących ła tv .7 dostęp,  dokonywania manipu lac j i  i  e d y c j i  danych.
'f
Z tych powodow przewiduje  s i ę  zastosowanie nowych nośników' i n f o r -
f

i inycji o olbrzymich pojemnościach w p o s ta c i  dyskov/ optycznych.
J f

17 zautomatyzow^anych systemach G^I w'prow'adzany'ch w armi i  USA ro z -  

|patrywane Jest zastosow^anie, opartego o t ę  technikę ,  systemu udos­

tępniania  zobrazowań.

Na każdej s t r o n ie  wadeodysku można będz ie  zapisać 5^ 000 

arkuszy map lub kadrów. Czas dostępu Jest uzależniony od typu 

urządzenia magnetowidow^ego i  sposobu formatowania dysku. Opóźnie­

nie może wynosić 1-2 s e k . , a J e ś l i  dla indywddual iych zastosowań 

okaże s i ę  ono zbyt duże, i s t n i e j e  możliwość zastosowania dwu lub 

w ięce j  urządzeń odtwarza jących.

Za le tą  systemu Jest  możliwość zapisu dużej  i l o ś c i  kadrów', 

które są łatwo dostępne dla użytkow'nika. Do dostrzeganych w'ad 

należy kłopot l iw'ość we wpi*ow'adzaniu zmian na w;ideodyski, ponieważ 

i s t n i e j ą c e  obecnie urządzenia Diogą s łużyć  Jedynie do odtwarzania 

informac J i .

V/ stosov;anych obecnie metodach pracy sztabowej  konieczne 

Jest nan ies ien ie  na mapy s y tu a c j i  boJow'eJ. Jest  to czynność 

długotr^'/ała, mogąca być źródłem pomyłek, n ie jednokro tn ie  zachodzi  

potrzeba vykreś lan ia  k i lk u  egzemplarzy tego  samego zestavm map, 

gdyż potrzebny Jest  on w ie lu  o f icerom.  Przewiduje  s i ę ,  że wszyst­

kie te  dane będą mogły być v/prow'adzane, przeć ho wav;ane i  uaktual­

niane e l e k t r o n i c z n i e ,  a następnie nanoszone na podkład w pos ta c i  

standardowej  mapy t o p o g r a f i c z n e j .  Po z integrowaniu mapy z danymi
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i i
dodatkov/yini dotyczącymi s i ł  własnych i  p r ze c i vm ik a , powstaną 

możl iwości  stosowania algoi^trnów decyzy jnych, służących sortowaniu 

danych i  ich p r e z e n t a c j i  w f ona ie  uży teczne j  dla operatora* Dz ięk i  

teifiu stworzony zos tan ie  komputerowy system pos iada jący  możliwość 

łączen ia  zarówno zobrazowań terenu jak i  aktua lne j  s y tu a c j i  b o jo ­

we j ,  spe łn ia jący  funkc je  doradztwa decyzy jnego  w c za s i e  planowania 

i  r e a l i z a c j i  d z ia łań .  Może on być stosowany na k i lku  szczeb lach ,  

przy czym każdy z użytkowników może wywoływać dane o potrzebnym, 

różnym stopniu s zczegó łowośc i .  P rzewidu je  s i ę ,  że podstawowy^mi 

informacjariii  obrazowymi tak projektowanego systemu będą:

' 1. Typowe mapy t op og ra f i c zn e ,

2. Dokładne in formacje  z bazy danych,

3. V/ypracowane d ecy z je  taktyczne .

V/ planowanych do v/prowadzenia v/ la tach  90-ych systemach wszystk ie  

elementy ugrupowania bojowego przeciwnika będą nakładane na t ł o  

t op og ra f i c zne  i  prezentowane w p o s ta c i  piktogramów/ /p iechota ,  

wyrzutnie  r a k i e t ,  l o tn i s k a ,  broń pancerna e t c . / ,  Baiwna legenda 

wskazyw/ać będz ie  czas j a k i  upłynął cd o s t a t n i e j  a k t u a l i z a c j i  danych 

poszczegó lnych piktogramów;.

W t r a k c i e  planow/ania dz ia łań  użytkow/nik może zrezygnow/ać
/

z p r e z e n t a c j i  zbędnych in fo rm a c j i  poprzez  odrzucenie nadmiarowych 

danych z ekranu grafoskopu. Po ukazaniu s i ę  na ekranie w;łaściw/ego 

podkładu mapy t o p o g r a f i c z n e j  w/raz z rozpoznaną sy tuac ją  niepi^zyja- 

c i e l a ,  opera to r  będz ie  mógł i*ozpocząć planow/anie d z ia łań  w/ojsk 

w/łasnych. Zaczną odgiyw/ać r o l ę  zarówmo g r a f i c z n e  jak  i  cyfrow/e 

środk i  decyzy jne .  Wypracow/ane pro jek ty  d z ia łań  lub ostateczne  

decyz je  będą mogły być prezentow/ane na ekranie grafoskopu lub 

w/ p o s ta c i  wydruków/ al fanumerycznych i  banwnych wykresów/.
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ii I Uwaaa s i ę ,  że naj lepszym podkładem do planowania d z ia łań

wojskowych, podejmowania d e c y z j i  operacyjnych oraz szko len ia  tak ­

tycznego i  s t r a t e g i c zn eg o  j e s t  mapa, ITie po lega to  t y lk o  na przy z— 

v/yczajeniu, l e c z  przede  wszystkim wynika to  z fak tu ,  że większość 

problemów s to jących  przed doivódcami i  sztabami ma charakter  

przes trzenny .  .Przykładowo, wybór c e lu  wymaga od decydenta i n t e r ­

p r e t a c j i  Za l eżnośc i  p.rzestrzennych i  moż l iwośc i  w i e lu  v/spółdziała-
)

j p c y c l i  u i ‘ząJze-,1 n i o p r z y j a c o r a z  b r o n i ą c y c h  s i c  i  a t a k u j ą c y c h  

: oddziałów. Ponieważ in t e r a k c j e  t e  c zęs to  za le żą  od f i z y c zn ych  

o d l e g ł o ś c i  między jednostkatii i , podstawą j e s t  ok reś l en ie  na mapie 

po łożen ia  tych jednostek,  Konieczne j e s t  także ok reś len ie  po łożenia  

jednostek  n i e p r z y j a c i e l a  w stosunku do środowiska g eog ra f i c znego ,  

w którym dz ia ła ją . ,  t j . :  dróg,  l i n i i  ko le jowych, rzek,  wzn ies ień  

terenu i  innych cech geograficzn^^ch.

Znaczenie map w plannwaniu v.'ojskowym i  procesach decyzyjn;)'ch 

było zawsze doceniane p r ze z  dowódców, czasem jednak p ro j ek ta n c i  

sysceiaów komputerowych zapominają o tym. Przykładem może być 

baza danych celów a r t y l e r y j s k i c h ,  która okreś la łaby  po ło żen ie  

I c e lu  poprzez v/ydruk jego  współrzędnych bez moż l iwośc i  automato­

wego n a ie s i en ia  tego  c e lu  na mapę. Użytkownik tak iego  systemu 

byłby zmuszony do wkartowania ce lu ,  by w' ten  sposób o k r e ś l i ć  jego 

[i po ło żen ie  w stosunku do t o p o g r a f i i  i  jednostek ugrupowania b o j o -  

[j V'ego, Byłby to proces  zdecyzowanie nieefektyv/ny.

A lternatywą pov.yższej  s y tu a c j i  może być do łączen ie  do s y s t e ­

mu urządzeń służących obrazowaniu bazy danych, umożl iwia jących 

jf użytkov/nikowi dostęp do in fo rm a c j i  poprzez  wskazanie p o s z c z e gó l ­

nych rejonów na aktywnym ekranie grafoskopu.

Opisany nov/y, optyczny zapis in fo rm ac j i  o t e r e n i e  oraz sys­

tem ich  v/y korzy s tania  zostaną prav.'dopodobnie wdrożone w, la tach  

90-ych.
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3,2.2. PROGNOZY DOTYCZĄCE PRZNTVMRZi\NIi\ INPORIvLACJI O TERGNIE

u /  P r z e v j ± d y \ j h m e  metody, przyrządy i  t e ch n o lo g ie  do opracowania 

in fo rm a c j i  obrazowej o t e r e n ie

Od około 10 l a t ,  w .wysokim stopniu  komplementarne te ch n ik i  

przetwarzania obrazów oparte  o t e ch n o lo g ie  wektorową i  rastrową, 

ro zw i ja ły  s i ę  zupełn ie  n ie z a l e ż n ie .  Istotioyin zastosowaniem systemów 

v/ektorov.7 cli było i  Jest  nadal tw orzen ie  i  uaktualn ianie kartogra ­

f ic znych  baz danych i  map na podstawie zd ję ć  lo tn ic z y c h  i  i s t n i e -  

Jt^cych opracowań k a r tog ra f ic zn ych .  Zasadnicze zastosowanie dla 

systemów opartych o techn ikę  x'astrową po lega  na dokonywaniu a n a l iz  

zobrazowań rastrov/ych uzyskiwanych przede wszystkim z satelitów^ 

tedetekcyJnych.

Przew iduje  s i ę ,  że po trzeby  użytkowników spowodują p o łą c ze ­

nie obu tych  technik  i  stw'orzenie interaktywnych systemów kompute- 

rov/ych zdolnych do prze twarzan ia  danych rastowych i  wektorov/ych.

Kurtogx‘a fow ie  chcą użytkować różnorodne cy frowe dane rastrowe Jako 

= efektywne ź ród ło  danych służące tworzen iu  i  a k t u a l i z a c j i  map. 

Użytkownicy z d z ied z in y  t e l e d e t e k c j i  s tw ie id .za ją  rosnące potrzeby 

VI zakres ie  oprać owy v/ania map kartometrycznych oraz utrzymyw^ania 

danych źródłowych w uporządkowaiych g e o g ra f i c z n ie  bazach danych.

- Te zb ieżne v/yraagania v/yrażają po trzebę  powstania cyfrowego systemu
ł
■ k a r tog ra f ic zn ego  pos iada jącego  uniwersalne m oż liwośc i.

I Dwa pon iższe  c zyn n ik i  sk łada ją  s i ę  na a trakcy jność  karto—

! g r a f i t  c y f ro w e j :

-  dostępność nowych ź ró d e ł  cyfrov/ych danych ka r tog ra f ic znych ;

-  dążen ie  do b a rd z ie j  e las tycznych  metod opracoY^^wania i  aktua­

l i z a c j i  map.

Zasadniczym nov/ym źródłem rastroY.^ych danych wyjściowych 

dla po trzeb  k a r t o g r a f i i  są sensory zainstalowane na pokładach
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sztuczn^/ch s a t e l i t ó w  Ziemi. I s t n i e j ą c e  ŝ ŝterâ  ̂ ras trow e j  an a l iz y  

obrazów s a te l i t a rn y c h ,  przeznaczone do ce lów  te led e tek cy jn ych ,  

pos iada ją  ogi^aniczoną użyteczność ka l i tog ra f ic zną  g łóvm ie z powo­

dów n i s k i e j  r o z d z i e l c z o ś c i  sp ek tra ln e j  i  p r z e s t r z en n e j  dostępnych 

danych rastrowych, b rak i  obrazów stereoskopov/ych i  u za le żn ien ia  

od zachmurzenia i  pory doby.

Obecnie jednak rysu ją  s i ę  rea lne perspektywy uzyskiwania 

in fo rm ac j i  rastrowych o w ysok ie j  r o z d z i e l c z o ś c i ,  przykładowo; 

v/prowadzone do użytku skaneiy LISS rutynowo tv;orzyó będą cyfrówce 

obrazy g ra f i c z n e  o ja k o ś c i  t a k i e j  samej jak  f o t o g r a f i e  l o tn i c z e  

wykonywane z małych wysokości. Kameiy macierzowe o dużej r o z d z i e l ­

c z o ś c i  umożliwią łą c z e n ie  i s tn i e ją c y c h  zd ję ć  l o tn ic z y c h  z s a t e l i ­

tarnymi i  lo tn ic zym i  danymi rastrowymi. L o tn ic ze  i  s a t e l i t a r n e  

systemy zobrazowań radarowych dos ta rczą  danych struktura lnych , 

k tóre n ie  są zakłócone ew'entualną pokrywką chmur. S a t e l i t a  SPOT 

dostarcza  cyfrowych obrazów; stereoskopowych, otw/ierając now;e 

możliw/ości przed k a r t o g r a f ią  rastrow/ą.

Reasumując można s tw ie rd z i ć ,  że zdecydow/aną tendencją  j e s t  

w/zrost dostępnośc i  danych rastrowych o w ysok ie j  r o z d z i e l c z o ś c i  

przydatnych dla zastosov;ań k a r tog ra f ic zn ych .

I lu s t r a c j ą  trendu do stw/orzenia univ;ersalnych systemów; kom­

puterowych zdolnych do przetw;arzania zarów/no daiych w form ie 

rastrow/ej jak  i  w;ektorov/ej są prace pxx)w;adzone p rzez  kanadyjską 

f irm ę DIPIK oraz amerykańską INTERGllAPH. Prace t e  prow/adzone są 

v; c z te re ch  etapach:

1 . ra s te ry za c ja  mapy v;ektorow;e j  ,

2 , na łożen ie  mapy na obraz s a t e l i t a r n y  tego  samego obszaru,

3 , a k tu a l i z a c ja  mapy,

4. pow/rót do formatu v;ektorov/ego.
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Zasadnicze trudnośc i  v; rozv;iązaniu tego zagadnienia stano- 

v/ią problemy prav;idłov;ego doboru algorytmów dwóch ko le jnych  kon- 

v ;e rs j i  v;ektor -  r a s t e r  i  X’aste.r -  wektor, a także  doprowadzenie
' V

mapy i  odpowiadającego j e j  zobrazowania s a t e l i t a r n e g o  do jednako­

wej s k a l i .

Przev;iduje s i ę ,  że z integrowane systeiay prze twarzan ia  obra­

zów v/ejdą do użytku v/ c iągu  n a jb l i ż s z y c h  k i lku  l a t ,  zaś w końcu 

l a t  90-ych staną s i ę  one standardov/ym wyposażeniem. N ie za le żn e  

dotychczas t e c h n ik i  an a l iz y  obrazów i  g r a f i k i  ulegną konwergencji.  

Iiatychmiastov/ym efektem ich  operacyjnego zastosowania będz ie  moż­

l iwość  uzyskiwania danych k a r to g ra f ic zn ych  i  te led e tek cy jn ych  

w c za s ie  zbliżonym do r zec zyw is te go .  Należy  jednak zaznaczyć, że 

w ce lu  z rea l izow an ia  przedstaw ione j  prognozy j e s t ,  poza pos iada­

niem opisanego systemu, zapewnienie s ta łe g o  dostępu do aktualny'ch 

zobrazowań s a te l i t a rn y c h .
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■t)/ Przev/i(i:/vjane metody i  przyrządy do opracowania innego rodzaju  ,

!ff in fo rm a c j i  o t e r e n ie

|1 I s tn i e j ą c a  obecnie komputerov/e systemy prze twarzan ia  zobrazo- 

v'ań s a t e l i t a rn y c h  um ożl iw ia ją  jedyn ie  automatyczne manipulowanie ob­

razami i  ek s trak c ję  in fo rm a c j i  s truktura lnych  w s k a l i  mapy. Id en ty -  
I
f i k a c ja  grup obiektów lub poszczegó lnych  obiektów naziemnych doko- 

nyv/ana j e s t  p rze z  człov/ieka -  operatora  systemu. Tak i sposób d z ia ­

łan ia c zyn i  systemy t e  n ie  w p e łn i  przydatnymi d la  ce lów  rozpozna­

nia y^ojskowego szczeb la  taktycznego  rea l izowanego v; c z a s ie  prawie 

rzeczywistym. Uniemożliwia bowiem szybką a k tu a l i z a c j ę  zm ienia jącego 

s ię  po łożen ia  wojsk, a przez  to  dynamiczną p re z en ta c ję  s y tu a c j i  

bo jowej.

Przew iduje  s i ę ,  że prowadzone intensywne prace nad zagadnie­

niem tzw. sz tuczne j  i n t e l i g e n c j i ,  doprowadzą do stworzenia m oż l i ­

wości automatycznego rozpoznawania obiektów p rzez  komputerov/e 

systemy t e le d e te k c y jn e .  Jednocześnie s t a ł e  podwyższanie r o z d z i e l ­

c z o ś c i  naziemnej zobrazowań s a t e l i t a r n y c h  stworzy p r zes łan k i  

funkcjonalne do stosowania operacyjnego tych  systemów. Ich  włą­

czen ie  do zautomatyzowanych stanowisk dowodzenia umożliwi dowód­

com i  sztabom pos iadan ie  s ta łe go  v/glądu w zmienną sy tu ac ję  bojową

szczeb la  operacyjnego i  tak tycznego .

Obieg in fo rm a c j i  v; tak  projektowanym systemie opracowania 

in fo rm a c j i  o t e r e n ie  i  jego  pok iyc iu  będz ie  miał następującą 

postać ;

1. Użytkownik term ina lu  zautomatyzowanego systemu dowodzenia 

o s truktu rze  s i e c io w e j ,  będz ie  pos iada ł  zapisany na mag— 

netycznych lub optycznych nośnikach danych z b ió r  infoi^— 

macji top og ra f ic zn ych  obejmujący re jon  zainteresowań.



-  1 2  -

2, Zespół sensorÓY/ naziemn^^ch, l o t n i c z y c h * !  kosrniczro^ch 

będz ie  przekazywał wstępnie przetworzone i  zagregowane 

in form acje  do ośrodków odbioru, prze twarzan ia  i  dystrybu­

c j i  danych według obszarów d z ia ła ń .  P rze tw arzan ie  danych 

w tych ośrodkach będz ie  obejmować przede wszystkim automa­

tyczną  id e n t y f ik a c j ę  obiektów według ich  cech obrazowych 

oraz sporządzanie charak terys tyk  i  opisów szczegółowych.
¥

Dotyczy to  zarówno sta tycznych  cech terenu, Jego pokryc ia ,  

rozbudovy opei^acy JneJ, Jak i  elementów dynamicznych np. 

zmian v/ynikaJących z użycia b ron i  masowego rażen ia  oraz 

elementów ugrupowania wojsk, systemów uzbro jen ia  i  in.

5 . Opracowane w powyższy sposób dane będą następnie przeka­

zywane p rzez  techn iczne ś rod k i  łą c zn o ś c i  do poszczegó lnych 

użytkowników w sztabach lub na SD, gd z ie  dokonana zostan ie  

ich konwergencja z in formacjami topog ra f ic znym i.

Zorganizov;aiy w ten  sposób system będz ie  miał dv;ie zasadni­

cze z a l e t y :  ^
'¿

-  n ie z a le ż n ie  od ew/entualnych problemów/ z pozyskiw/aniem lub 

transm is ją  danych, użytkownik s t a l e  posiada na swym SD pełny 

z b ió r  in fo rm a c j i  t op og ra f ic zn ych  odpow/iadaJący zakresem ti^eś- 

c i  mapom topogra f icznym ;

-  poprzez rozśrodkow/anie i  pow/ielenie banków/ danych uzyskuje 

s i ę  znaczne zw/iększenie odporności na zn is zc zen ie  ca łego  

systemu i  zm n ie jszen ie  Jego możliw/ości funkcjonalnych.

Przew/iduje s i ę ,  że systemy tego  typu zostaną w/drożone 

VI armiach po tenc ja ln ego  przećiw/nika w/ po łow ie  l a t  dz iew/ięcdzies ią-  

tych.
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PROGNOZY DOTYCZĄCE r.INTOD PRZESYŁANIil I  \7YKORZYSTi\NIi\ 

INPORiVIAGJI O TEIN5NIE

a/ V/ sztabach wojsk różri^ch s z c z e b l i  dowodzenia 

b/ w poloY.^ch stanowiskach dowodzenia 

c/ na stanowiskach bojowych .

Przew iduje  s i ę ,  że d z i ę k i  dostarczan iu  p r ze z  spec ja l izowane 

in s ty tu c je  k a r to g ra f ic zn e  I IA T O  i  USA in fo rm a c j i  z cy frowych baz 

danych, pow’staną m ożl iwośc i  ich bezpośredniego wykorzystania 

V/ ^integrowan,vch systemach G- Î /dowodzenia, k o n t r o l i  r e a l i z a c j i  

zadań , . łą c zn o śc i  i  rozpoznania/ szczeb la  tak tycznego .  Prowadzone 

są badania nad bardzo specjalizoiwanym i  szczegółowym wykorzysta­

niem in fo ra ia c j i  o t e r e n ie  w; ce lu  ok reś len ia  jego  w/płyv/u na d z ia ­

łan ia  bojow/e w/ojsk w/łasnych i  n i e p r z y j a c i e l a .  Istotnym j e s t  także 

sposób i  forma t ra n s m is j i  tych danych ana l i tycznych  do użytkow;nika 

t j .  sztabów; i  stanow/isk dow/odzenia. Przew/iduje s i ę  wy korzy styv;a- 

n ie  do tego szybkich łą czy  t e le t r a n s m is y j i y c h ,  zaś v; c e lu  prezen­

t a c j i  op rac ow/an«* g r a f  o skopów; i  urządzeń kreś lących . Jednocześnie 

z uv;agi na koszty i  czas konieczne do tw;orżenia cyfrowych baz da­

nych terenowych niezbędne j e s t  w;stępne p recyzy jne  ok reś len ie  c e ­

lów/ ja k ie  przy ich  pomocy będą rea l izov ;ane . Prace s tud ia lne  prow;a- 

dzone w; odpov;iednich in s ty tu c ja ch  s i ł  zbrojnych USA wyznaczyły k ie ­

runki rozv;oju w/ zak res ie  zautomatyzow/anych systemów; dow/odzenia, 

ok re ś la ją c  jednocześn ie  m ie jsce  i  r o l ę  w tych  systemach in fo rm ac j i  

o t e r e n ie .  Zasadnicze znaczenie nadano możliw/ości p r e cy zy jn e j  dy­

namicznej l o k a l i z a c j i  celów;, która obejmuje dw/a zasadnicze zb io iy  

in fo rm a c j i ;  pieriwszyra z n ich są dane rozpoznaw;cze przekazyw/ane 

z systemu czujników/, drugim zaś bank danych zaw/ierający s z c ze gó ło -  

w/ą w/iedzę o t e r e n ie ,  w; któiym odbywają s i ę  d z ia ła n ia .  Krytycznym 

elementem w/ s i e c i  komputerow;ej systemu dow/odzenia j e s t  baza
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ęI ana l i tycznych  danych terenowych umożliv/iająca g e o g ra f ic zn ą  l o k a l i -
'T /

każdego ce lu  poprzez mapę cy frową.

Drugim zadaniem stawianym w perspektyw ie  n a jb l i ż s z y c h  p ię c iu  

l a t  przed zabezpieczeniem topogra f icznym  zautomatyzowanych s y s te ­

mów dowodzenia będz ie  o k re ś len ie  w łasnośc i  terenu mających wpływ 

na:

-  planowanie d z ia ła ń  wojsk własnych,

-  możliwości marszu po l in ia c h  komunikacyjnych,

-  możliwości przem ieszczan ia  wojsk na p r z e ł a j ,

-  ok reś lan ie  obiektów terenov/ych, k tórych  ewentualne zn is zc zen ie  

ma zasadniczy wpływ na d z ia ła n ia  przec iw n ika ,

-  ok reś lan ie  możliv;ości maskowania i  ukrycia .

Wiąże s i ę  to z kon iecznośc ią  stworzen ia  i  v/drożenia nov;ej 

doktryny zabezp ieczen ia  top og ra f ic zn ego  d z ia łań  bojowych. Główne 

p os tu la ty  t e j  doktryny znane są już t e r a z ,  zaś ich  dopracowanie 

i  wdrożenie do arm ii państw NATO przew idz iane j e s t  na dekadę l a t  

d z ie w ię ć d z ie s ią ty c h .  Zasadniczym celem ma być s tworzen ie  systemu 

informacyjnego obejmującego w szys tk ie  dane terenowe, w mie jsce 

i s tn ie ją c y c h  obecnie systemów informatycznych zaw iera jących  in f o r ­

macje wycinkowe. P o s tu la ty  stawiane nowemu systemowi in formacyjne­

mu, będącego elementem s i e c i  C^I są następujące:

1. Pełna ¡rcompleksowość danych;

2. Możliwość p r e z e n t a c j i  in fo rm a c j i  top og ra f ic zn ych  w c za s ie  z b l i ­

żonym do r zec zyw is te go ;

3. Zdolność do a k c e p ta c j i  danych pochodzących z różnych ź ró d e ł ,

V/ tym przede wszystkim z sensorów naziemnych, lo tn ic z y c h  i  kos­

micznych;

4. lIożliv/ość różnorodnych form p r e z e n ta c j i  in fo rm a c j i  komplekso­

wych i  tematycznych np. w p o s ta c i  wydruków, wyiysów map, zobra­

zowań na ekranach monitorów i  in.



-  1!) -

5. Budowa typu s iec iow ego ,  zw iększa jąca  niezawodność i  odporność 

na zn is zc zen ie  systeciu poprzez rozśrodkowanie danych w n ie z a ­

leżnych bankach in fo rm a c j i  zlokalizov/anych w sztabach i  na 

poszczegó lnych  stanowiskach dowodzenia będących węzłami systemu.

i.!ożna za ło ży ć ,  że wprowadzane zautomatyzowane systemy dowo­

dzenia szczeb la  taktycznego będą przy pomocy nowoczesnej t e ch n ik i  

komputerowej zb ie rać  i  przetwarzać in form acje  o charak terys tyce  

s i ł  p rzec iwn ika ,  ich  po łożen iu  i  ruchach. Dane t e  muszą być nas­

tępn ie  z interpretowane i  rozpatrzone na t l e  mapy c y f r o w e j .  Zbiorcza 

infor»nacJa przekazywana do polowych stanowisk, dow^odzenia i  stanowisk 

boJov.ych musi zawierać następujące elementy:

-  p o ło żen ie  c e lu ,

-  rodza j c e lu ,

-  parametry ruchu w odn ies ien iu  do pokryc ia  i  ukształtowania 

terenu-,

-  przypuszczalny czas , w którym c e l  o s ią gn ie  r e jo n  krytyczny,

-  możliwości dotyczące  sposobu o s ią g n ię c ia  c e lu  i  Jego z n is z -  

c z e n ia .

Wydaje s i ę ,  że n a jb a rd z ie j  efektywnym zastosowaniem danych 

cy frow e j  ana l izy  terenu będz ie  s tworzen ie  m ożliwośc i dynamicznej 

p r e z e n ta c j i  cel6v/. Llożliwość manipulowania danymi c y frow e j  a n a l i ­

zy terenu w ce lu  przewidywania po łożen ia  wybranego ob iektu  /celu/ 

i  oszacowania m oż l iwośc i  Jego zn is zc zen ia  u ła tw i dowódcom i  s z ta ­

bom podejmowanie d e c y z j i  w zakres ie  d y s lo k a c j i  wojsk własnych. 

I s to tn ą  z a le t ą  Jest nożliv/ość przewidywania z Jaką prędkośc ią  

i  gd z ie  mogą p rzem ieśc ić  s i ę  s i ł y  przec iwnika w za le żn o śc i  od 

ukształtowania terenu, gruntów, warunków meteoro log icznych i  po­

k ryc ia .
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lla obszarach zidentyfikov^a^ych Jako n a jb a rd z ie j  prz^^datno do 

marszu na p r z e ł a j  lub po l in ia c h  komunikacyJn;ych, mogą być pitDwa- 

dzone poszukiwania v/ c e lu  okreś len ia  po tenc ja lnych  punktów lub 

rejonów d ław ien ia  marszu w sposób n a jb a rd z ie j  do tk l iwy dla ataku­

jącego przeć ivm ika . Zn iszczen ie  pojedynczego mostu lub odcinka 

t irog i -  co wstrzyma marsz c a ł e j  kolumny ~ Jest znacznie b a rd z ie j  

olektywne n iż  n is z c z e n ie  pojedynczych pojazdów, zn is zc zen ie  zaś 

mostu możliwego do o b e jś c ia  p rzez  n ie p rz y J a c ie la  n ie  ma sensu.

]"rze\/iduje s i ę  dwutorowość przekazywania in io rm a c j i  topog-ra- 

1‘ icznych do użytkov'ników /sztabów i  stanowisk dowodzenia/. Stan- 

daruowe d z iś  w'oJskow'e mapy top og ra f ic zn e  zostaną zastąp ione przez  

¡iićjgnetyczne lub optyczne nośn ik i in fo rm a c j i  z zapisanymi na nich 

pełnymi danymi kar togra f ic znym i.  Będą one dostarczane do użytkowuii- 

ków podobnie Jak d z iś  mapy top og ra f ic zn e .  In form ac je  pochodzcjce 

z sensorów naziemnych, lo tn ic z y c h  i  kosmicznych będa  ̂ przekazyw^ane 

do stanov;isk dowodzenia wyposażonych v; spec ja l izowany sp rzę t  kom­

puterowy T^oprzez łącza te le t ra n sm isy jn e ,  zapev;niaJące szybką 

i  bezbłędną transm is ję  danych. W urządzeniach zautomatyzowanego 

systemu dowiedzenia nastąp i p o łą czen ie  tych danych, ich  przetw 'orze- 

n ie  do p os ta c i ,w  k tó r e j  stanow^ić będą is to tn y  czynnik v;spomagaJacy 

proces decyzy jny .
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