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ifw— DLQ RE[ENIQ ZADAˆ PO INWENTARIZACII ZEMLI I SOZDANIQ ZEMELXNOGO KADASTRA: pRE-
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rASSMOTRENY WOZMOVNOSTI SISTEM IZMERITELXNO-WYˆISLITELXNOGO CENTRA ifw— S TOˆ-

KI ZRENIQ PRIMENENIQ IH DLQ RE[ENIQ ZADAˆ AWTOMATIZACII OBRABOTKI INFORMACII O ZE-
MELXNYH RESURSAH (INWENTARIZACII ZEMLI) I SOZDANIQ SOWREMENNOGO ZEMELXNOGO KADASTRA.
oBSUVDA@TSQ FUNKCIONALXNYE WOZMOVNOSTI I OSNOWNYE TEHNIˆESKIE POKAZATELI RQDA NAI-

BOLEE “FFEKTIWNYH SISTEM OBRABOTKI, A IMENNO: AWTOMATIZIROWANNYH PROEKTOROW puos-4,
PROEKTOROW-SKANEROW puos-4s I SKOROSTNOGO SKANIRU@]EGO AWTOMATA HPD. pRIWEDENY

REZULXTATY PRAKTIˆESKOGO PRIMENENIQ “TIH SISTEM DLQ RE[ENIQ KONKRETNYH ZEMELXNYH

ZADAˆ, NAPRIMER DLQ SOZDANIQ “LEKTRONNYH CIFROWYH KART MAS[TABA 1:500, 1:2000 I DLQ

SKANIROWANIQ A“ROFOTOSNIMKOW.

Abstract

Utochkin B.A. On Possibility to Use IHEP MPC for the Solution of the Problems of Land

Inventory and Creation of the Land Cadaster: IHEP Preprint 96-30. – Protvino, 1996. – p. 25,
figs. 19, tables 1, refs.: 3.

The capabilities of the IHEP MPC systems are considered from the point of view of their

applicability for the solution of the problems connected with automatization of processing the
information about land resources (land inventory) and creation of the land cadaster.

Functional possibilities and basic technical characteristics of most efficient processing sys-
tems, i.e. automatized projectors PUOS-4, projectors-scanners PUOS-4C and high speed scan-

ning device HPD, are discussed.
The results of practical application of these systems for the solution of concrete land prob-

lems, e.g., for the creation of electron-digital maps of M 1:500,1:2000, and for scanning aeropho-
tos, are presented.
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w INSTITUTE FIZIKI WYSOKIH “NERGIJ W 70-80-H GODAH SOWMESTNO S DRUGIMI PRED-
PRIQTIQMI STRANY SOZDAN UNIKALXNYJ IZMERITELXNO-WYˆISLITELXNYJ KOMPLEKS

(iwk ifw—), PREDNAZNAˆENNYJ DLQ AWTOMATIZIROWANNOJ OBRABOTKI STEREOSNIM-
KOW S PUZYRXKOWYH I ISKROWYH KAMER. zA PRO[ED[IJ PERIOD NA PROSMOTROWO-
IZMERITELXNYH USTROJSTWAH I AWTOMATAH, WHODIW[IH W SOSTAW iwk1, OBRABOTANO

SWY[E 12 MLN. RAZLIˆNYH STEREOIZOBRAVENIJ SOBYTIJ, ˆTO POZWOLILO FIZIKAM-
“KSPERIMENTATORAM NA ZNAˆITELXNOJ STATISTIKE WYQWITX I SFORMULIROWATX RQD

WAVNYH NOWYH ZAKONOMERNOSTEJ W OBLASTI FIZIKI WYSOKIH “NERGIJ.
rEZULXTATY SOWMESTNYH RAZRABOTOK S DRUGIMI PREDPRIQTIQMI STRANY WOPLO-

TILISX W NOWYE TEHNOLOGII W “LEKTRONIKE, OPTIKO-MEHANIKE, AWTOMATIKE, WYˆI-
SLITELXNOJ TEHNIKE I DR., ˆTO POZWOLILO SOZDATX DLQ NARODNOGO HOZQJSTWA STRANY

CELYJ RQD NOWYH PRIBOROW I SISTEM NA SOWREMENNOM NAUˆNO-TEHNIˆESKOM UROWNE [1].
k SEREDINE 80-H GODOW W “KSPERIMENTALXNOJ FIZIKE METODIKA TREKOWYH KAMER S

OPTIˆESKIM S˙EMOM INFORMACII USTUPILA MESTO PRQMYM “LEKTRONNYM METODIKAM

S˙EMA INFORMACII, NAKOPLENIQ EE NA KOMPX@TERAH I POSLEDU@]EJ OBRABOTKI (BEZ

FOTOREGISTRACII IZOBRAVENIQ SOBYTIJ). nAGRUZKA NA SISTEMY OBRABOTKI FOTOIZO-
BRAVENIJ iwk ZNAˆITELXNO SOKRATILASX, I BOLX[AQ ˆASTX IZMERITELXNOGO PARKA

W NAˆALE 90-H GODOW OKAZALASX BEZ ZAGRUZKI.
rAZUMEETSQ, ˆTO TAKAQ SITUACIQ WOZNIKLA NE WNEZAPNO I RUKOWODSTWO ifw—

OBESPEˆILO POISK DRUGIH ZADAˆ, WKL@ˆAQ NEFIZIˆESKIE, ˆTOBY NE DOPUSTITX PRO-
STAIWANIQ ILI SPISANIQ UNIKALXNOJ I DOROGOSTOQ]EJ APPARATURY, NAHODIW[EJSQ

W HORO[EM TEHNIˆESKOM SOSTOQNII. bYLI PROWEDENY MNOGOˆISLENNYE ISSLEDOWANIQ

WOZMOVNOSTEJ DLQ AWTOMATIZIROWANNOJ OBRABOTKI PRI POMO]I SISTEM iwk ifw—

IZOBRAVENIJ NA FOTOSNIMKAH W SAMYH RAZLIˆNYH OBLASTQH NAUKI I TEHNIKI: W

BIOLOGII I MEDICINE, W GEOLOGII, WKL@ˆAQ EE KOSMIˆESKIE METODIKI, W METALLOWE-
DENII, W “KOLOGII, KARTOGRAFII I DR. mNOGIE IZ PEREˆISLENNYH ZADAˆ OKAZALISX

USPE[NO RE[AEMYMI, NO IH MAS[TAB I OB˙EMY ZAGRUZKI DLQ iwk ifw— BYLI

QWNO NEDOSTATOˆNYMI.
i TOLXKO RE[ENIE ZADAˆI INWENTARIZACII [2] I SOZDANIE ZEMELXNOGO KADASTRA

BESKRAJNIH ZEMELX rOSSIJSKOJ fEDERACII [3] POSLE PREDWARITELXNOJ T]ATELXNOJ

1wSEGO W SOSTAW iwk WHODILO 32 INFORMACIONNO-IZMERITELXNYE SISTEMY

1



PRORABOTKI SOWMESTNO SO SPECIALISTAMI mOSOBLKOMZEMA I rOSKOMZEMA OKAZALISX

INTERESNOJ I MAS[TABNOJ RABOTOJ.
dLQ PROWEDENIQ RABOT PO ZEMELXNOJ TEMATIKE W gnc ifw— W 1995 G. BYLO SO-

ZDANO SAMOSTOQTELXNOE HOZRASˆETNOE NAUˆNOE PODRAZDELENIE – rEGIONALXNYJ cENTR

KADASTROWYH INFORMACIONNYH TEHNOLOGIJ (rc kit).
w SOSTAWE iwk MOVNO WYDELITX DWE KRUPNYE ˆASTI: SISTEMNO-TEHNIˆESKU@,

WKL@ˆAQ KOMPX@TERY, I PROGRAMMNO-MATEMATIˆESKOE OBESPEˆENIE.

1. sISTEMNO-TEHNIˆESKAQ ˆASTX

sISTEMNO-TEHNIˆESKAQ ˆASTX iwk POZWOLQET OBESPEˆITX DWE METODIKI IZMERENIJ

(AWTOMATIZIROWANNOJ OCIFROWKI) IZOBRAVENIJ NA FOTOSNIMKAH:
– RUˆNAQ (POLUAWTOMATIˆESKAQ POD UPRAWLENIEM KOMPX@TERA);
– AWTOMATIˆESKOE SKANIROWANIE2 POD UPRAWLENIEM KOMPX@TERA (PRI WOZMOVNO-

STI AKTIWNOGO WME[ATELXSTWA ˆELOWEKA – OPERATORA NA L@BOJ STADII SKANIROWANIQ

I OBRABOTKI).
pRIMENQ@TSQ WSE IZWESTNYE METODY SKANIROWANIQ: SKOROSTNOE SKANIROWANIE

S POMO]X@ SWETOWOGO PQTNA —lt SWERHWYSOKOGO RAZRE[ENIQ, SKOROSTNOE OPTIKO-
MEHANIˆESKOE SKANIROWANIE S PRQMOUGOLXNYM RASTROM I S RASTROM TIPA SPIRALI

aRHIMEDA, SKOROSTNOE SKANIROWANIE S POMO]X@ pzs-LINEJKI (STROKI) S MEHANIˆE-
SKIM PEREME]ENIEM PO KADRU, SKANATORY BARABANNOGO TIPA I DR.

wSE SISTEMY iwk PREDNAZNAˆENY DLQ RABOTY TOLXKO S IZOBRAVENIQMI NA FO-
TOPLENKE (RAZMERY KADRA OT 70H240 MM2 DO 300H300 MM2). nIVE BUDUT RASSMOTRENY

TOLXKO TE SISTEMY, KOTORYE OKAZALISX PRIMENIMYMI I “FFEKTIWNYMI DLQ RE[ENIQ

ZADAˆ ZEMELXNOGO KADASTRA.

1.1. pOLUAWTOMATIˆESKIE PROSMOTROWO-IZMERITELXNYE PROEKTORY

puos-4

w SOSTAWE iwk ifw— IME@TSQ 10 DEJSTWU@]IH PROSMOTROWO-IZMERITELXNYH

PROEKTOROW TIPA puos-4, PRINCIP DEJSTWIQ KOTORYH POQSNQET RIS.1. oSNOWNYE

TEHNIˆESKIE HARAKTERISTIKI PROEKTOROW PRIWEDENY W TABL.1.
pROEKTOR puos-4 PREDSTAWLQET SOBOJ KRUPNOGABARITNYJ FOTOUWELIˆITELX, ˆA-

STI KOTOROGO RASPOLOVENY NA DWUH “TAVAH. nA WERHNEM “TAVE RASPOLOVENA OPTIKO-
MEHANIˆESKAQ ˆASTX (PO 2 [T. W KOMNATE 25 M2), WKL@ˆA@]AQ W SEBQ STANINU,
PRECIZIONNU@ KADROWU@ RAMKU, OSWETITELI I PROEKCIONNYE OB˙EKTIWY, SISTEMY

WYSOKOTOˆNYH OTSˆETOW NA DIFRAKCIONNYH RE[ETKAH, “LEKTROPRIWOD I STOJKU “LEK-
TRONIKI (SM. RIS.2).

nA NIVNEM “TAVE RASPOLOVENO RABOˆEE MESTO OPERATORA (RIS.3), WKL@ˆA@]EE

BOLX[OJ PROEKCIONNYJ “KRAN (“STOL” OPERATORA), NA KOTOROM NAHODQTSQ UPRAWLQ-
@]IJ KOMPX@TER (TIPA IBM PC/AT 586/486) I SREDSTWA DIALOGA OPERATORA S

2dLQ KAVDOJ TOˆKI IZMERITELXNOGO RASTRA W KOMPX@TER POSTUPAET 3-MERNAQ MATRICA, SODERVA-
]AQ KOORDINATY X I Y I PLOTNOSTX POˆERNENIQ γ.
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KOMPX@TEROM: TREK-BOLL ([AR POLOVENIJ), IZMERITELXNOE PEREKRESTXE I SIGNALX-
NAQ “MY[X”3. tREK-BOLL NAHODITSQ POD PRAWOJ RUKOJ OPERATORA, MY[X — POD LEWOJ,
A IZMERITELXNOE PEREKRESTXE — PRQMO NA STOLE OPERATORA PERED EGO GLAZAMI.

tABLICA 1. oSNOWNYE TEHNIˆESKIE HARAKTERISTIKI AWTOMATIZIROWANNOGO PROEKTORA

puos-4

mAKSIMALXNYJ RAZMER IZOBRAVENIQ NA DO 300H300 MM2

FOTOPLENKE∗. oPTIˆESKOE UWELIˆENIE. 15x I 16x (W PLOSKOSTI STOLA-
“KRANA)

rAZRE[A@]AQ SPOSOBNOSTX OPTIˆESKIH KANALOW. 80-100 LIN/MM

eDINICA OTSˆETA 0,5(1,0) MKM

mAKSIMALXNAQ SKOROSTX PEREME]ENIQ KARETKI

S KADROWOJ RAMKOJ (PO OSQM X I Y)

50-100 MM/S

kOLIˆESTWO UROWNEJ PO PLOTNOSTI POˆERNENIQ 8 BIT (256 UROWNEJ)

W T.ˆ. DLQ WARIANTA PROEKTORA-SKANERA puos-4s:

rAZRE[A@]AQ SPOSOBNOSTX pzs-LINEJKI

(PRIWQZANNAQ K PLOSKOSTI PLENKI)

15(10) MKM

wREMQ SKANIROWANIQ PO STROKE 1,5 MS

mINIMALXNYJ [AG MEVDU STROKAMI W KADRE 10 MKM

kOLIˆESTWO UROWNEJ PO PLOTNOSTI POˆERNENIQ 8 BIT (256 UROWNEJ)
∗iLI 16 MIKROFILXMOW PLAN[ETOW 70H70 MM2 ODNOWREMENNO.

mASSIWNAQ I WYSOKOSTABILXNAQ KADROWAQ RAMKA (RIS.4) PEREME]AETSQ PO DWUM

WZAIMNO-PERPENDIKULQRNYM NAPRAWLENIQM S POMO]X@ “LEKTROPRIWODOW S CIFRO-
WYM UPRAWLENIEM (LIBO NEPOSREDSTWENNO OT PROGRAMMY, ZALOVENNOJ W KOMPX@TERE,
LIBO OPERATOROM S POMO]X@ TREK-BOLLA). wSE PEREME]ENIQ KADROWOJ RAMKI FIK-
SIRU@TSQ DIFRAKCIONNYMI RE[ETKAMI I FORMIRU@]EJ “LEKTRONIKOJ TAK, ˆTO W

KOMPX@TER PRI PEREME]ENIQH KADROWOJ RAMKI PEREDA@TSQ OTSˆETY (W REWERSIWNOM

REVIME S MINIMALXNOJ EDINICEJ OTSˆETA 0,5 (1,0) MKM.)
pROCEDURY PROSMOTRA I IZMERENIQ SOSTOQT W TOM, ˆTO SNAˆALA OPERATOR NA

OPTIˆESKOM “KRANE PO ZADANNOMU ALGORITMU NABL@DAET (IZUˆAET) PROEKCIONNOE

IZOBRAVENIE IZMERQEMOGO FOTOSNIMKA (USTANOWLENNOGO W KADROWU@ RAMKU). kROME

OBZORNOGO NABL@DENIQ S [IROKIM OPTIˆESKIM UGLOM OPERATOR S POMO]X@ TREK-
BOLLA MOVET BYSTRO PODWESTI L@BU@ ˆASTX IZOBRAVENIQ KAK MOVNO BLIVE I IZU-
ˆITX EGO DETALXNU@ STRUKTURU. uPRAWLENIE PROCESSOM PREDWARITELXNOGO IZUˆENIQ

MOVET OSU]ESTWLQTXSQ I AWTOMATIˆESKI (OT PROGRAMMY, W RABOTU KOTOROJ W L@BOJ

MOMENT MOVET WME]ATXSQ OPERATOR).

3oTDELXNAQ OT “MY[I” KOMPX@TERA.
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pOSLE PREDWARITELXNOGO PROSMOTRA IZOBRAVENIQ FOTOSNIMKA S BOLX[IMI UWELI-
ˆENIQMI (15× I 60×) OPERATOR PEREHODIT K PROCEDURE IZMERENIJ. oNA ZAKL@ˆAETSQ

W TOM, ˆTO OPERATOR, UPRAWLQQ TREK-BOLLOM, POSLEDOWATELXNO NAWODIT NA PEREKRE-
STIE INTERESU@]IE EGO TOˆKI IZOBRAVENIQ I S POMO]X@ KNOPKI NA SIGNALXNOJ

“MY[I” PEREDAET KOMANDY W KOMPX@TER. nA “KRAN KOMPX@TERA WYDAETSQ IZOBRA-
VENIE IZMERQEMYH TOˆEK (KONTURA, FRAGMENTA) I W REZULXTATE — IZOBRAVENIE WSEGO

FOTOSNIMKA ILI EGO ˆASTI.
aWTOMATIZIROWANNYJ PROEKTOR puos-4 IMEET RQD KONSTRUKTIWNYH PREIMU-

]ESTW (DOSTOINSTW):

• MASSIWNAQ I WYSOKOSTABILXNAQ KONSTRUKCIQ W CELOM I OTDELXNYH UZLOW (NA-
PRIMER, KADROWOJ RAMKI, NAPRAWLQ@]IH, OSNOWANIQ I DR.), OBESPEˆIWA@]AQ

WYSOKU@ TOˆNOSTX (0,5 MKM) I GARANTIROWANNU@ DOLGOWREMENNU@ STABILXNOSTX

PRI NAPRQVENNYH REVIMAH “KSPLUATACII (PO 16 ˆASOW W SUTKI);
• WYSOKOTOˆNYE DATˆIKI OTSˆETOW (DIFRAKCIONNYE RE[ETKI) SO STABILXNOJ KON-

STRUKCIEJ (RIS.5);
• WYSOKOKAˆESTWENNYE PODWIVNYE PEREHODY OT “LEKTROPRIWODOW K KADROWOJ RAM-

KE W WIDE UNIKALXNYH “[AROWYH PAR” WINT-GAJKA, PREDSTAWLQ@]IH SOBOJ

PRECIZIONNYE SPIRALXNYE POD[IPNIKI (PO 7 ZAHODOW PO WALU UWELIˆENNOGO

DIAMETRA).

zA WREMQ DLITELXNOJ I NAPRQVENNOJ “KSPLUATACII (PRI REGULQRNOJ PROFI-
LAKTIKE) NI NA ODNOM IZ 10 PROEKTOROW puos-4 NE BYLI OBNARUVENY O[IBKI I

NESTABILXNOSTI ZA SˆET OPTIKO-MEHANIˆESKOJ ˆASTI, IZGOTOWLENNOJ PO SPECZAKAZU W

npo lomo I goi (s-pETERBURG).
oSU]ESTWLENNYJ W NASTOQ]EE WREMQ PEREHOD K RABOTE POD UPRAWLENIEM KOMPX@-

TERA IBM PC/AT 586/486 PODNQL I “LEKTRONNO-WYˆISLITELXNU@ ˆASTX NA UROWENX

OPTIKO-MEHANIˆESKOJ NADEVNOSTI.

1.2. iNTERAKTIWNYE PROSMOTROWO-IZMERITELXNYE PROEKTORY SKANERY

puos-4s

w RAMKAH RABOT PO PODGOTOWKE SISTEM iwk K RE[ENI@ ZADAˆ ZEMELXNOGO KA-
DASTRA W 1995 G. DWA IZ 10 PROEKTOROW puos-4 BYLI REKONSTRUIROWANY (DOPOLNENY

SKANERAMI NA pzs-LINEJKAH).
iNTERAKTIWNYE PROEKTORY-SKANERY puos-4s STALI UNIKALXNYMI AWTOMATI-

ZIROWANNYMI PRIBORAMI, SOˆETA@]IMI W SEBE, S ODNOJ STORONY, WSE WOZMOVNOSTI

OPTIˆESKIH PROSMOTROWO-IZMERITELXNYH PROEKTOROW DLQ IZOBRAVENIJ NA FOTOPLEN-
KE, A S DRUGOJ, – WOZMOVNOSTI SOWREMENNOGO PRECIZIONNOGO SKANERA IZOBRAVENIJ

NA FOTOPLENKE PRI POMO]I pzs-LINEEK4.

4aNALOGIˆNO, NAPRIMER, SKANERU disk FIRMY ISM (s–a), DISTRIBX@TER W rOSSII — FIRMA

tobin intern—–nl.

4



pRIMENENY STANDARTNYE ODNOSTROˆNYE pzs-SKANERY S OTDELXNOJ PLATOJ INTER-
FEJSA, WSTAWLQEMOJ PRQMO W IBM PC/AT-586. sINHRONIZACIQ PO KADRU OSU]ESTWLQ-
ETSQ OT SOOTWETSTWU@]EGO RAZRQDA REWERSIWNOGO SˆETˆIKA DIFRAKCIONNOJ RE[ETKI

KANALA “X” PROEKTORA puos-4. nA RIS.1 POKAZANO POLOVENIE SKANERA W SOSTAWE

OPTIKO-MEHANIˆESKOJ ˆASTI PROEKTORA. sKANER WMESTE S PLATOJ “LEKTRONIKI USTA-
NOWLEN POD KADROWOJ RAMKOJ (SLEWA). s POMO]X@ POLUPROZRAˆNOGO (POWOROTNOGO)
ZERKALA I DOPOLNITELXNOGO OB˙EKTIWA ˆASTX SWETA, PRO[ED[EGO OT OSWETITELQ ˆEREZ

FOTOSNIMOK, POPADAET NA SWETOˆUWSTWITELXNYE “LEMENTY pzs-LINEJKI I SOZDAET

IZOBRAVENIE STROKI (SKOROSTNOE “LEKTRONNOE SKANIROWANIE PO “Y”). –AGOWOE MEHA-
NIˆESKOE PEREME]ENIE KADROWOJ RAMKI PO “X” ZADAET POSLEDOWATELXNO NAˆALXNYE

TOˆKI KAVDOJ STROKI I, TAKIM OBRAZOM, OSU]ESTWLQET SKANIROWANIE PO KADRU, T.E.
PRI SKANIROWANII OBRAZUETSQ SISTEMA OTSˆETOW S KOORDINATAMI DLQ SKANIRUEMOGO

UˆASTKA SNIMKA: Y = const, Y +∆Y I X = var, GDE ∆Y – SOOTWETSTWU@]IJ PIKSEL

pzs-LINEJKI, A X = var – TEKU]EE POLOVENIE STROKI PO KADRU.

rEVIMY RABOTY INTERAKTIWNOGO PROEKTORA-SKANERA puos-4s

A. pOLUAWTOMATIˆESKIJ, KOGDA OPERATOR NABL@DAET OPTIˆESKOE IZOBRAVENIE NA

STOLE S BOLX[IM UWELIˆENIEM I WEDET EGO ANALIZ (IZMERENIQ) PO TOˆKAM, PEREDAWAQ

DANNYE W KOMPX@TER.
b. aWTOMATIˆESKIJ, KOGDA OPERATOR POSLE OPTIˆESKOGO ANALIZA IZOBRAVENIQ

FOTOSNIMKA NA STOLE (W UDOBNOJ [IROKOUGOLXNOJ FORME) DAET KOMANDU NA AWTOMA-
TIˆESKOE SKANIROWANIE LIBO WSEGO SNIMKA (POSLEDOWATELXNO POLOSAMI, RAWNYMI PO

[IRINE PRIWEDENNOJ [IRINE pzs-LINEJKI), LIBO WYBRANNOGO PRI OPTIˆESKOM ANA-
LIZE TOGO ILI DRUGOGO UˆASTKA FOTOSNIMKA. pRI “TOM SKANIROWANIE PO STROKE —
SWERHSKOROSTNOE ZA SˆET “LEKTRONNOJ pzs-LINEJKI, A PO KADRU — MEHANIˆESKOE ZA

SˆET PEREME]ENIQ WSEJ KADROWOJ RAMKI S FOTOSNIMKOM.
wSQ PROCEDURA SKANIROWANIQ NABL@DAETSQ OPERATOROM KAK OPTIˆESKIM SPOSO-

BOM NA STOLE-“KRANE, TAK I NA CWETNOM —lt-“KRANE DISPLEQ WYSOKOGO RAZRE[ENIQ

(REZULXTATY SKANIROWANIQ).
pEREˆISLENNYE WOZMOVNOSTI INTERAKTIWNOGO (S UˆASTIEM OPERATORA) PROEKTORA-

SKANERA puos-4s OTSUTSTWU@T U KAKIH-LIBO OTEˆESTWENNYH ILI ZARUBEVNYH SKA-
NEROW IZOBRAVENIJ NA FOTOPLENKE.

1.3. rASTROWYE OPTIKO-MEHANIˆESKIE SKANERY TIPA HPD

sKOROSTNOJ SKANER-AWTOMAT HPD PREDNAZNAˆEN DLQ IZMERENIJ IZOBRAVENIJ NA

FOTOPLENKE S WYSOKOJ TOˆNOSTX@ (2 MKM) I WYSOKOJ SKOROSTX@ (20 SEKUND NA KADR

70H240 MM2). oN RABOTAET POD UPRAWLENIEM KOMPX@TERA IBM-PC-486 S RAS[IRENNOJ

KONFIGURACIEJ.
sKANIROWANIE OSU]ESTWLQETSQ PO TIPU “BEGU]IJ LUˆ” SWETOWYM MIKROPQTNOM

(ZONDOM) PRI MEHANIˆESKOM PEREME]ENII EGO PO IZOBRAVENI@ NA FOTOPLENKE PO

ZAKONU PRQMOUGOLXNOGO RASTRA S WYSOKOJ SKOROSTX@ PO STROKE (33 M/S) I SREDNEJ —
PO KADRU.
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w SOSTAWE iwk IME@TSQ TRI AWTOMATA HPD. nA RIS.6 POKAZANA OPTIˆESKAQ

SHEMA SKANIRU@]EGO AWTOMATA HPD.
rAZWERTKA SWETOWOGO MIKROPQTNA PO ODNOJ KOORDINATE PROIZWODITSQ S POMO-

]X@ WRA]A@]EGOSQ DISKA, W KOTOROM IME@TSQ 8 PROREZEJ. w PROREZQH USTANO-
WLENY CILINDRIˆESKIE OPTIˆESKIE LINZY. pOD DISKOM USTANOWLENA NEPODWIVNAQ

CILINDRIˆESKAQ LINZA. sWET RTUTNOJ LAMPY WYSOKOGO DAWLENIQ PADAET NA PERESE-
KA@]IESQ CILINDRIˆESKIE LINZY (NA RIS.6 – FIBRY). tAK KAK TOˆKA PERESEˆENIQ

LINZ PEREME]AETSQ WDOLX NEPODWIVNOJ LINZY, TO I SWETOWOE PQTNO PEREME]AET-
SQ WDOLX NEPODWIVNOJ LINZY. tAKIM OBRAZOM FORMIRUETSQ LINIQ SKANIROWANIQ

PO Y-KOORDINATE. sKOROSTX WRA]ENIQ DISKA 3000 OB/MIN. wREMQ RAZWERTKI ODNOJ

SKANLINII RAWNO 2,5 MS.
sWET, PRO[ED[IJ SKWOZX PERESEKA@]IESQ CILINDRIˆESKIE LINZY, POPADAET NA

RAS]EPLQ@]U@ PRIZMU, GDE ON DELITSQ NA DWE ˆASTI: ODNA ˆASTX SWETOWOGO POTOKA

NAPRAWLQETSQ W OPORNYJ KANAL, DRUGAQ ˆASTX — W IZMERITELXNYJ TREKOWYJ KANAL.
w OPORNOM KANALE PROISHODIT PRIWQZKA PQTNA K Y-KOORDINATE. w IZMERITELXNOM

TREKOWOM KANALE SWETOWOE PQTNO W PLOSKOSTI KADROWOGO OKNA PERESEKAET FOTOSNIMOK

S IZOBRAVENIEM IZMERQEMYH OB˙EKTOW. kOLIˆESTWO SWETA, PRO[ED[EE ˆEREZ FOTO-
PLENKU, REGISTRIRUETSQ FOTOUMNOVITELEM (f—u), I “LEKTRIˆESKIE SIGNALY S f—u

PEREDA@TSQ W “LEKTRONIKU DLQ FORMIROWANIQ I KODIROWANIQ.
wTORAQ KOORDINATA PQTNA FORMIRUETSQ SˆETˆIKOM PEREME]ENIQ IZMERITELXNOJ

KARETKI, NA KOTOROJ USTANOWLENO KADROWOE OKNO — KOORDINATA X.

tEHNIˆESKIE HARAKTERISTIKI SKANATORA HPD

wREMQ RAZWERTKI ODNOJ SKANLINII 2,5 MS

eDINICA OTSˆETA PO “Y” 2 MKM

eDINICA OTSˆETA PO “X” 2 MKM

dIAMETR SWETOWOGO MIKROPQTNA

(NA UROWNE 0,5 GAUSSOWOGO RASPREDELENIQ QRKOSTI) 15-17 MKM

sKOROSTX DWIVENIQ PQTNA PO “Y” ∼ 33 MKM/MKS

sKOROSTX DWIVENIQ KARETKI “X” 2-40 MM/S
rAZRE[ENIE PO PLENKE W KADROWOM OKNE 10-12 MKM

wREMQ IZMERENIQ ODNOJ KOORDINATY 0,35 MKS

nA RIS.7 POKAZAN WNE[NIJ WID SKANIRU@]EJ ˆASTI AWTOMATA HPD, NA RIS.8 —
STOEK “LEKTRONIKI I KOMPX@TERA I NA RIS.9 — PRIMER OCIFROWKI MIKROFILXMA

PLAN[ETA.

6



rIS. 1. pRINCIP DEJSTWIQ AWTOMATIZIROWANNOGO PROEKTORA puos-4.
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rIS. 2. wNE[NIJ WID (FOTO) OPTIKO-MEHANIˆESKOJ ˆASTI PROEKTORA puos-4.

rIS. 3. rABOˆEE MESTO (FOTO) OPERATO-
RA PROEKTORA puos-4, WKL@ˆAQ

STOL-“KRAN, KOMPX@TER I SREDSTWA

DIALOGA OPERATORA S KOMPX@TE-
ROM.
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rIS. 4. kADROWAQ RAMKA I OSWETITELI PROEKTORA puos-4 (FOTO).

rIS. 5. sISTEMA OTSˆETOW – DIFRAKCIONNAQ RE[ETKA I PRECIZIONNOE PODWIVNOE USTROJ-

STWO – [AROWAQ PARA “WINT-GAJKA” (FOTO).
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rIS. 7. wNE[NIJ WID (FOTO) SKANATORA

AWTOMATA HPD. �

� rIS. 8. wNE[NIJ WID (FOTO) STOEK

“LEKTRONIKI UPRAWLENIQ AWTO-

MATA HPD.
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rIS. 9. pRIMER REZULXTATOW SKANIROWANIQ MIKROFILXMA PLAN[ETA m 1:500 NA SKOROSTNOM

AWTOMATE HPD.
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2. cIFROWOE KARTOGRAFIROWANIE DLQ ZEMELXNOGO KADASTRA:
OSOBENNOSTI ISHODNYH MATERIALOW I KONEˆNYJ PRODUKT

cELX CIFROWOGO KARTOGRAFIROWANIQ DLQ ZEMELXNOGO KADASTRA — PREOBRAZOWANIE

W “LEKTRONNU@ CIFROWU@ FORMU RAZLIˆNYH ANALOGOWYH KARTOGRAFIˆESKIH MATERI-
ALOW, IME@]IHSQ W DANNOM REGIONE rf, A IMENNO: PLAN[ETOW MAS[TABA 1:500, 1:1000
I 1:2000 DLQ GORODOW I KART 1:5000 I 1:10000 — DLQ SELXSKOJ MESTNOSTI, I SOZDANIE

KADASTROWYH KOMPX@TERNYH BAZ DANNYH.
tAK KAK DLQ MNOGIH UˆASTKOW TERRITORII rf KRUPNOMAS[TABNYE PLANY (KARTY)

WOOB]E OTSUTSTWU@T, A IME@TSQ TOLXKO MATERIALY KOSMIˆESKOJ I A“ROFOTOS˙EMKI,
TO OSOBO STOIT ZADAˆA NAJTI SPOSOBY “LEKTRONNO-CIFROWYH PREOBRAZOWANIJ PRE-
VDE WSEGO A“ROFOTOSNIMKOW W KRUPNOMAS[TABNYE PLAN[ETY, NAPRIMER, m 1:2000 I

1:1000 (I UVE NA “TOJ OSNOWE POSLE DOWODKI IH NA MESTNOSTI SOZDAWATX CIFROWYE

BAZY KADASTROWYH DANNYH).
iSHODNYE ANALOGOWYE KARTOGRAFIˆESKIE MATERIALY MOGUT BYTX W WIDE:
– PLAN[ETOW (PLANOW, KART) MAS[TABA 1:500; 1:1000; 1:2000 I 1:10000; OBYˆNO

NA PODLOVKE IZ PLOTNOGO WATMANA, LAWSANA (DIAZOPLENKI) ILI KARTONA KWADRATNOJ

(500H500 MM2) ILI PRQMOUGOLXNOJ (500H1000 MM2) FORM; IZOBRAVENIE LINIJ MEST-
NOSTI OBYˆNO ˆERNO-BELOE, BISTABILXNOE (NE POLUTONOWOE), MINIMALXNAQ [IRINA

LINIJ 100 MKM;
– A“ROFOTOSNIMKOW, PREDSTAWLQ@]IH SOBOJ KLASSIˆESKOE IZOBRAVENIE NA FOTO-

PLENKE; RAZMERY KADROW 180H180 MM2, 230H230 MM2, I 300H300 MM2; RAZRE[A@]AQ

SPOSOBNOSTX OT 30-40 LIN/MM I DO 100-120 LIN/MM; IZOBRAVENIE POLUTONOWOE S

BOLX[IM KOLIˆESTWOM GRADACIJ (256 UROWNEJ I WY[E);
– KOSMIˆESKIH SNIMKOW (BUDUT OPISANY OTDELXNO).
oPISANNYE W RAZDELE 1 INFORMACIONNO-IZMERITELXNYE SISTEMY iwk ifw—,

NAPRIMER PROEKTORY-SKANERY puos-4s, IME@T BOLX[IE RAZMERY KADROWOGO OKNA

I POZWOLQ@T RABOTATX (WESTI OCIFROWKU I POSLEDU@]U@ DE[IFROWKU) S A“ROFOTO-
SNIMKAMI I S KOSMIˆESKIMI FOTOSNIMKAMI NA FOTOPLENKE.

˜TO KASAETSQ KRUPNOGABARITNYH PLAN[ETOW NA NEPROZRAˆNOJ OSNOWE, TO ZDESX

RACIONALXNO OKAZALOSX PRIMENITX MIKROFILXMIROWANIE (PERES˙EMKU) NA 70-MM

FOTOPLENKU: PLAN[ET S RAZMERAMI 500H500 MM2 PERESNIMAETSQ NA MIKROFILXM

70H70 MM2.
mIKROFILXMIROWANIE POZWOLQET RE[ITX SRAZU DWE ZADAˆI: PEREWESTI ISHODNYE

MATERIALY W FORMAT SISTEM OBRABOTKI iwk ifw— I ODNOWREMENNO PEREWESTI

PLAN[ETY NA SOWREMENNYE MIKROFILXMY. nAPRIMER, IME@]IESQ NA GOROD pROTWINO

427 USLOWNO ODINARNYH PLAN[ETOW WMESTO SPECIALXNOGO HRANILI]A RAZMESTQTSQ NA

10 POGONNYH METRAH 70-MM FOTOPLENKI (ILI W RULONˆIKE WESOM OKOLO 200 G).
w ifw— IMEETSQ RAZWITOE FOTOPROIZWODSTWO, I IZGOTOWLENIE MIKROFILXMOW S

PLAN[ETOW OSU]ESTWLQETSQ BYSTRO I PRI NEWYSOKOJ STOIMOSTI.
tAKIM OBRAZOM, WHODNAQ INFORMACIQ DLQ SISTEM iwk MOVET POSTUPATX DLQ

OBRABOTKI (PROIZWODSTWA KADASTROWYH CIFROWYH KART) W DWUH FORMATAH:
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1) BISTABILXNYE (NE POLUTONOWYE) IZOBRAVENIQ PLAN[ETOW NA MIKROFILXMAH S

RAZMERAMI 70H70 MM2;
2) POLUTONOWYE IZOBRAVENIQ A“ROSNIMKOW NA FOTOPLENKE S RAZMERAMI

180H180 MM2, 230H230 MM2 I 300H300 MM2.
mIKROFILXMY PLAN[ETOW MOVNO OBRABATYWATX NA WSEH TIPAH SISTEM iwk (PRO-

EKTORAH puos-4 I PROEKTORAH-SKANERAH puos-4s, A TAKVE NA AWTOMATAH HPD 5.
a“ROFOTOSNIMKI NA FOTOPLENKE MOVNO OBRABATYWATX NA PROEKTORAH puos-4

(W REVIME PROSMOTRA I RUˆNYH IZMERENIJ) I NA PROEKTORAH-SKANERAH puos-4s (W
POLNOM OB˙EME OBRABOTKI, S WOZMOVNOSTX@ AWTOMATIˆESKOGO SKANIROWANIQ).

kONEˆNYM PRODUKTOM WO WSEH WARIANTAH CIFROWOGO KARTOGRAFIROWANIQ QWLQ@TSQ

“LEKTRONNYE CIFROWYE KARTY DLQ ZEMELXNOGO KADASTRA I BAZA DANNYH.
nA RIS.10 POKAZAN FRAGMENT (RAZMER a4) “LEKTRONNOJ CIFROWOJ KARTY m 1:500,

IZGOTOWLENNYJ NA BAZE ANALOGOWOGO PLAN[ETA TOGO VE MAS[TABA.
nA RIS.11 POKAZAN FRAGMENT (RAZMER a4) “LEKTRONNOJ CIFROWOJ KARTY m 1:2000,

IZGOTOWLENNYJ NA BAZE ANALOGOWOGO PLAN[ETA TOGO VE MAS[TABA.
nA RIS.12 POKAZAN FRAGMENT (RAZMER a4) “SINTEZIROWANNOGO” “LEKTRONNOGO CI-

FROWOGO PLANA m 1:500, IZGOTOWLENNYJ NA OSNOWE BAZY CIFROWYH DANNYH, POLUˆEN-
NYH PRI OCIFROWKE PLAN[ETA m 1:2000, PRIMER KOTOROGO POKAZAN NA RIS.11. wSEGO

ISKUSSTWENNYM (KAMERALXNYM, KOMPX@TERNYM) SPOSOBOM POLUˆENO 16 “SINTETIˆE-
SKIH” PLAN[ETOW m 1:500 BEZ POLEWYH S˙EMOK.

nA RIS.13A I B POKAZANY FRAGMENTY (RAZMER a4) A“ROFOTOSNIMKA, POLUˆENNYE

POSLE EGO SKANIROWANIQ NA PROEKTORE-SKANERE puos-4s; NA RIS.14 — SKANIROWANIE

TESTA.

5w AWTOMATIˆESKOM REVIME RASTROWOGO SKANIROWANIQ S POSLEDU@]EJ WEKTORIZACIEJ.
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rIS. 10. fRAGMENT (a4) “LEKTRONNOJ CIFROWOJ KARTY m 1:500 PROIZWODSTWA rc kit.
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rIS. 11. fRAGMENT (a4) “LEKTRONNOJ CIFROWOJ KARTY m 1:2000 PROIZWODSTWA rc kit.
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rIS. 12. fRAGMENT (a4) “LEKTRONNOJ CIFROWOJ KARTY m 1:500, SINTEZIROWANNOJ IZ

m 1:2000.
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rIS. 13A. pRIMER REZULXTATOW SKANIROWANIQ MIKROFILXMA PLAN[ETA m 1:500 NA

PROEKTORE-SKANERE puos-4s.
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rIS. 13B. pRIMER REZULXTATOW SKANIROWANIQ A“ROFOTOSNIMKOW (NA FOTOPLENKE) NA

PROEKTORE-SKANERE puos-4s.

rIS. 14. sKANIROWANIE TESTOWOGO IZOBRAVENIQ.
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3. pROGRAMMNOE OBESPEˆENIE SISTEM OBRABOTKI

KARTOGRAFIˆESKOJ INFORMACII NA BAZE

PROSMOTROWO-IZMERITELXNYH USTROJSTW I AWTOMATOW

oDNOJ IZ AKTUALXNYH ZADAˆ SISTEMY AWTOMATIZIROWANNOJ OBRABOTKI KARTOGRA-
FIˆESKOJ INFORMACII QWLQETSQ ZADAˆA AWTOMATIZACII ZEMELXNOGO KADASTRA. rE[E-
NIE “TOJ ZADAˆI ZAKL@ˆAETSQ:
– W SOZDANII CIFROWYH “LEKTRONNYH KART (PLANOW) MESTNOSTI, IH WEDENIE (RE-

DAKCIQ, ARHIWACIQ, OPERATIWNYJ DOSTUP), FORMIROWANIE I WYWOD GRAFIˆESKIH DO-
KUMENTOW NA BUMAVNYE NOSITELI I T.D.;
– W SOZDANII SEMANTIˆESKIH BAZ DANNYH DLQ HRANENIQ TEKSTOWOJ INFORMACII

PO ZEMELXNOMU KADASTRU, PRIWQZKI “TOJ INFORMACII K GRAFIˆESKIM OB˙EKTAM NA

“LEKTRONNYH KARTAH, FORMIROWANIE I WYWOD RAZLIˆNYH FORM DOKUMENTOW.
w SOOTWETSTWII S ISPOLXZUEMYM W rc kit IZMERITELXNYM OBORUDOWANIEM PRO-

GRAMMNOE OBESPEˆENIE (po) KOMPLEKSA PODRAZDELQETSQ NA po puos-4, po puos-
4s I po OPTIKO-MEHANIˆESKOGO SKANERA HPD.

3.1. pROGRAMMNOE OBESPEˆENIE SISTEM puos-4 I puos-4s

oSNOWNYMI KOMPONENTAMI PROGRAMMNOGO OBESPEˆENIQ “TIH SISTEM QWLQ@TSQ:

• UPRAWLQ@]IE PROGRAMMY, KOTORYE NEPOSREDSTWENNO KONTROLIRU@T RABOTU UZ-
LOW IZMERITELXNOGO OBORUDOWANIQ;
• PROGRAMMY SBORA IZMERENNOJ INFORMACII I EE PREDWARITELXNOJ OBRABOTKI;
• PROGRAMMY DALXNEJ[EJ OBRABOTKI IZMERENNOJ INFORMACII UNIFICIROWANNY-

MI KOMMERˆESKIMI PAKETAMI (WEKTORIZACIQ, PRIWQZKA K GEODEZIˆESKIM SISTE-
MAM KOORDINAT, WEDENIE ARHIWOW I BAZ DANNYH I T.D.).

oSNOWNYMI FUNKCIQMI UPRAWLQ@]IH PROGRAMM SISTEM puos-4 I puos-4s
QWLQ@TSQ:

• UPRAWLENIE DWIVENIEM (PEREME]ENIEM) IZMERITELXNOGO STOLA;
• UPRAWLENIE OSWETITELQMI;
• IZMERENIE KOORDINAT OB˙EKTA PO KOMANDE OPERATORA;
• TESTIROWANIE “LEKTRONNYH I OPTIKO-MEHANIˆESKIH PODSISTEM PRIBOROW.

rAZRABOTANNAQ W rc kit IZMERITELXNAQ PROGRAMMA ZEMELXNOGO KADASTRA (PRO-
GRAMMA OCIFROWKI) REALIZUET SLEDU@]IE FUNKCII:

• IDENTIFIKACIQ OB˙EKTOW I WWOD INFORMACII PO OB˙EKTAM (REPEROW, GEODEZI-
ˆESKIH KOORDINAT, IZMERQEMYH TOˆEK I T.D.);
• RAS[IRENIE SPISKA TIPOW OB˙EKTOW;
• WYWOD NA “KRAN MONITORA IZMERENNYH DANNYH (OB˙EKTOW) W SOOTWETSTWII S IH

TIPOM;
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• ZAPISX IZMERENNOJ INFORMACII W FAJL W FORMATE, PRIGODNOM DLQ OBRABOTKI

POSLEDU@]IMI PROGRAMMAMI SISTEMY AWTOMATIZACII;
• MAS[TABIROWANIE IZOBRAVENIJ NA “KRANE DISPLEQ I UDALENIE O[IBOˆNYH IZO-

BRAVENIJ.

nAKOPLENNAQ TAKIM OBRAZOM INFORMACIQ DALEE OBRABATYWAETSQ SREDSTWAMI PRO-
GRAMMNOGO PAKETA CADdy, T.E. WNOSITSQ DOPOLNITELXNAQ SEMANTIˆESKAQ INFORMACIQ

(NAZWANIE ULIC, DOMOW, OB˙EKTOW), S[IWA@TSQ I ZANOSQTSQ W ARHIW PLANY, WWODITSQ

KADASTROWAQ INFORMACIQ (GRANICY UˆASTKOW, IH WLADELXCY I T.D.). iZ ARHIWA W

DALXNEJ[EM MOVNO WYBRATX L@BOJ FRAGMENT MESTNOSTI, SFORMIROWATX ˆERTEV I

WYWESTI EGO NA GRAFOPOSTROITELX. sREDSTWAMI CADdy SOZDAETSQ TAKVE BAZA DAN-
NYH ZEMLEPOLXZOWATELEJ UˆASTKOW. oPISANIE UˆASTKA, OPREDELENNOE W CADdy, BYLO

RAS[IRENO WWEDENIEM INWENTARIZACIONNOJ KARTY ZEMLEPOLXZOWATELQ, UTWERVDENNOJ

mOSOBLKOMZEMOM.
nA RIS.15-19 POKAZANY FOTOSNIMKI S “KRANA MONITORA, DEMONSTRIRU@]IE STADII

PROCESSA OCIFROWKI I RABOTY PROGRAMMY CADdy.
pRI RABOTE SISTEMY puos-4s W AWTOMATIˆESKOM REVIME IZMERENIQ S POMO-

]X@ SKANERA NA pzs-LINEJKE REZULXTATY IZMERENIJ NAKAPLIWA@TSQ W RASTROWOJ

FORME. sOWREMENNYE SISTEMY OBRABOTKI KARTOGRAFIˆESKOJ INFORMACII OBYˆNO

WKL@ˆA@T RAZWITYE PROCEDURY OBRABOTKI RASTROWOJ INFORMACII SO SKANEROW NA

pzs-LINEJKAH (PROCEDURY WEKTORIZACII). w NASTOQ]EE WREMQ MY NAHODIMSQ NA

STADII SRAWNENIQ I WYBORA SOWREMENNOGO PROGRAMMNOGO KOMMERˆESKOGO PRODUKTA

(COREL, R2V, IntelVec).

rIS. 15. oCIFROWKA MIKROFILXMA PLAN[ETA m 1:500 NA PROEKTORE puos-4 (FRAGMENT).
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rIS. 16. oCIFROWKA MIKROFILXMA PLAN[ETA m 1:500 NA PROEKTORE puos-4 (FRAGMENT).

rIS. 17. rABOTA PROGRAMMY CADdy (FRAGMENT).
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rIS. 18. rABOTA PROGRAMMY CADdy (FRAGMENT).

rIS. 19. rABOTA PROGRAMMY CADdy. zAWER[A@]AQ ˆASTX – KADASTROWYJ PASPORT OB˙EKTA.
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3.2. pROGRAMMNOE OBESPEˆENIE SKANIRU@]EGO AWTOMATA HPD

uPRAWLQ@]AQ PROGRAMMA IZMERITELXNOJ SISTEMY NA BAZE SKOROSTNOGO AWTOMATA

HPD OSU]ESTWLQET PRIEM REZULXTATOW SKANIROWANIQ W DWUH WZAIMNO PERPENDI-
KULQRNYH NAPRAWLENIQH (NORMALXNOGO I ABNORMALXNOGO SKANOW), ZAPISYWAET IH W

DISKOWYJ FAJL UPRAWLQ@]EJ —wm I WYPOLNQET RQD FUNKCIJ PO DIAGNOSTIKE I

TESTIROWANI@ OBORUDOWANIQ.
dLQ S[IWKI NORMALXNOGO I ABNORMALXNOGO SKANOW ISPOLXZU@TSQ KALIBROWOˆ-

NYE KO“FFICIENTY, POLUˆENNYE W REZULXTATE OBRABOTKI PO PROGRAMME KALIBROWKI

IZMERENIJ “TALONNOGO OBRAZCA, PREDSTAWLQ@]EGO STEKLQNNU@ PLASTINU S NANESEN-
NYMI NA NEJ S BOLX[OJ TOˆNOSTX@ KRESTAMI, RAWNOOTSTOQ]IMI DRUG OT DRUGA.
pROGRAMMA KALIBROWKI USTANAWLIWAET SWQZX MEVDU KOORDINATAMI, POLUˆENNYMI

PRI NORMALXNOM I ABNORMALXNOM SKANIROWANII, OPREDELQET ISKAVENIQ, SWQZANNYE

S NEPRQMOLINEJNOSTX@ SKANLINII, I OCENIWAET TOˆNYE HARAKTERISTIKI USTROJSTWA

HPD.
pROGRAMMA-KONWERTOR PREOBRAZUET REZULXTATY SKANIROWANIQ W ODIN IZ STAN-

DARTNYH [IROKO RASPROSTRANENNYH GRAFIˆESKIH FORMATOW — PC Painbrush (pcx),
KOTORYJ PONIMAETSQ PRAKTIˆESKI L@BOJ SOWREMENNYJ GRAFIˆESKOJ SISTEMOJ. oD-
NOWREMENNO KONWERTOR PROIZWODIT SLIQNIE ABNORMALXNOGO I NORMALXNOGO SKANOW,
ISPOLXZUQ DANNYE KALIBROWKI. rAZRE[ENIE (RAZMER IZOBRAVENIQ W PIKSELQH) ZADA-
ETSQ OPERATOROM.

rASTROWYJ FAJL, POLUˆENNYJ NA WYHODE KONWERTORA, MOVET ISPOLXZOWATXSQ W

L@BOJ DOSTUPNOJ SISTEME OBRABOTKI RASTROWOJ INFORMACII (WERHNIJ UROWENX) —
Corel, PhotoPaint, PhotoStyler, R2V, IntelVec I DR., OTKUDA DANNYE W WEKTORNOJ

FORME MOGUT BYTX PEREDANY W SISTEMY TIPA CADdy, AutoCAD I PR.

zAKL@ˆENIE

w DANNOJ PUBLIKACII STAWILASX CELX TOLXKO KRATKO OPISATX WOZMOVNOSTI PRI-
MENENIQ iwk ifw— DLQ RE[ENIQ NEKOTORYH ZADAˆ PO INWENTARIZACII ZEMLI I

SOZDANI@ ZEMELXNOGO KADASTRA NA PRIMERE G.pROTWINO mOSKOWSKOJ OBLASTI. nO

WSE SKAZANNOE SPRAWEDLIWO I DLQ L@BOGO DRUGOGO REGIONA rOSSII, OSOBENNO DLQ

BLIZLEVA]IH OBLASTEJ — tULXSKOJ I kALUVSKOJ.

w POSLEDU@]IH PUBLIKACIQH BUDUT OPISANY KONKRETNYE TEHNIˆESKIE I

PROGRAMMNO-MATEMATIˆESKIE RE[ENIQ, SOZDANNYE SOTRUDNIKAMI rc kit i lps W

PROCESSE PROWEDENIQ RABOTY.

aWTOR OT LICA KOLLEKTIWOW rc kit I lps o—a WYRAVAET PRIZNATELXNOSTX DI-
REKTORU gnc ifw— AKADEMIKU a.a.lOGUNOWU, ZAM.DIREKTORA PO NAUKE a.i.aGEEWU

I M“RU G.pROTWINO ‘.a.iLXINU ZA WNIMANIE I BOLX[U@ POMO]X W DELOWOM STA-
NOWLENII rc kit I W ORGANIZACII SERIJNOGO WYPUSKA KADASTROWOJ PRODUKCII —
“LEKTRONNYH CIFROWYH KART.
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