DETEKCE POVODNIi Z RADAROVYCH SNiNKU V PROSTREDIi SNAP

1. Do prostifedi SNAP si pridejte radarovy snimek s mise Sentinel — 1, jedna se o oblast v Polsku.
Otevrete si vrstvu Intensity_VV, ktera je vhodna pro detekci povodni.

I 1] Intensity_VV - S1A_IW_GRDH_1SDV_20190519T162702_20190519T162727_027299_03141E_2C47 - DA\Vyuka\DPZ\Sentinel 1\51A_IW_GRDH_1SDV_20190519T162702_20190519T162727_027299_03141E_2C47zip - SNAP - o X
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2. Cely postup se bude skladat z nékolika krok(. Prvnim z nich je pfedzpracovani radarového
snimku. Nejdfive odstranime Sum pomoci nastroje Thermal Noise Removal, ktery naleznete
pfes menu Radar — Radiometric. Pracovat budeme pouze s polarizaci VV.

& 5-1 Thermal Noise Removal X

File Help

1/O Parameters Processing Parameters

Polarisations: VH
[] Remave Thermal Noise

[[] Re-Introduce Thermal Noise

=

3. V zdlozkach Apply-Orbit-File je pak nastaveno automatické stahovani hodnot orbit pro jednotlivé
snimky, které do vypoctu vstupuji. Orbity jsou stazitelné nejen pro Sentinel-1 snimky, ale
naptiklad i pro snimky z druZic Radarsat nebo ERS.



& Apply Orbit File

X
File Help
1/O Parameters Processing Parameters
Orbit State Vectors: | sentinel Precise (Auto Download) ~
Polynomial Degree: |3
e

4. Dalsim krokem je odstranéni okrajového Sumu pomoci nastroje Remove GRD Border Noise.

@ 5-1 Remove GRD Border Noise %
File Help

1/O Parameters | Processing Parameters|

Polarisations: W
Border margin limit [pixels]: sgo
Threshold: 0.5

Close

Uprava snimk( pomoci radiometrické kalibrace je nutnd, protoZe snimky Level-1 tyto korekce
neobsahuji. Pomoci korekci je tak mozné srovnavat mezi s sebou jednotlivé snimky ze stejného
senzoru, ale i napfic¢ senzory. ProtoZe aZ po kalibraci jednotlivé pixely pfedstavuji spravné
hodnoty zpétného odrazu radarového signalu. SITBX provadi kalibraci pro data ze senzor(i —
Sentinel-1, ASAR, ERS a RADARSAT. Cilem kalibrace je vytvofit snimek, kde jsou hodnoty pixelQ
spojeny se zpétnym rozptylem scény.



@ Calibration
File Help
Processing completed in 15 seconds (112 MB/s 29 MPixel/s)

1O Parameters Processing Parameters

Polarisations:

Save as complex output
[ Output sigmad band
[[] Output gamma0 band
[[] output betad band
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6. Je zbyte€né zpracovavat cely snimek — vytvofime si subset s nasledujicimi parametry.
E Specify Product Subset X
Band Subset Tie-Paint Grid Subset Metadata Subset
Pixel Coordinates Geo Coordinates

Seene start X: 14,869 5

Scene start Y: 3375

Scene end X: 19,207 5

Scene end Y: 3,080 5

Scene step X: 1k

Scene step Y: 15
Subset scene width: 4339.0
Subset scene height: 2744.0
Source scene width: 26533
Source scene height: 16679

[ Fixc full width
Use Preview
[ Fix full height
v
Estimated, raw storage size: 45.4M
o | e
7.

Pro odstranéni efektu “pept a stl” vyuZijeme filtraci obrazu — Single Product Speckle Filtering.



File Help

1/O Parameters Processing Parameters

Source Bands:

Filter:
Number of Looks:

Window Size:
Sigma:

8. Snimek pred a po filtraci.

Target Window Size:

Sigma0_WV
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9. Pro zobrazeni zaplavenych oblasti, ¢i oblasti s vodou, je nutné provést Upravu histogramu.
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10. Terénni korekce se provedou pomoci menu Radar — Geometric — Range Doppler Terrain
Correction.

& Range Doppler Terrain Correction x

File Help

I/O Parameters Processing Parameters

Source Bands:

Digital Elevation Model: SRTM 3Sec (Auto Download) ~
DEM Resampling Method: NEAREST_NEIGHBOUR w7
Image Resampling Method: NEAREST_MEIGHBOUR v
Source GR Pixel Spadngs (az xrg):  10.0(m) x 10.0(m)

Pixel Spading (m): 10.0

Pixel Spacing (deg): 8,983152841195215E-5

Map Projection: WGS84(DD)

A Mask out areas without elevation Output complex data
Output bands for:
[] Selected source band []oEM [ Latitude & Longitude

[[] Incidence angle from ellipsoid [ ] Local inddence angle [] Projected local inddence angle

[] Apply radiometric normalization
Save Sigma0 band Use projected local incidence angle from DEM
Save Gammal band Use projected local incidence angle from DEM

Save Beta0 band

Aunxiliary File (ASAR only): Latest Auxiliary File

Close
11. Poslednim krokem je vyuziti Band Math pro detekci vody. VyuZijeme k tomu vzorec

If Sigma0_VV < 1,37E-2 then 1 ELSE NaN

12. Vysledek je pak moZzné vyexportovat do formatu KML a zobrazit v Google Earth.



