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Metdda trendového povrchu

- patri medzi aproximacné metddy

- aplikacia tejto metddy pre analyzu sledovaného javu predpoklada normalne rozdelenie jeho hodno6t

- neresSpektuje priestorovu autokorelaciu, iba sa snaZia prechadzat ¢o najblizSie zadanymi bodmi

- moOze byt globalna aj lokalna

- trendova funkcia je vyjadrena polynomickou funkciou urcitého radu. Jej vSeobecny zapis by sme mohli vyjadrit
nasledovne:

T(m) = c; +cx + c3x? + -+ cpx™ 1 + ¢ x™

- trendovy povrch urceny polyndmom vyssieho radu vsak vykazuje znac¢né chyby na okrajovych poziciach sledovaného
javu (edge effects)

- pre dvojrozmerny priestor je potrebné do rovnice zakomponovat obe suradnice x a y

- cielom tejto metddy je odhadnut priebeh sledovaného javu pomocou polynomickej funkcie metddou najmensich
Stvorcov




Metdéda najmensich stvorcov

je navrhnuta tak, aby funkcia mala istu volnost, ¢o znamena, Ze nemusi prechadzat zadanymi bodmi, avSak mala by
prechadzat v ich blizkosti

metdda bola navrhnutd pre odhad hodnot dat ziskané experimentalnym meranim. Jednotlivé hodnoty mézu byt
zatazené chybou merania, ktoré vznikli v dosledku metddy merania. Ak by sme chyby nezohladnovali, vysledny povrch
by kopiroval chybu merania, a preto by bol nerealny

najjednoduchsim pripadom je linedrna zavislost, ktorej vysledkom je priamka.

pre vstupné bodové pole sa snazime ndjst taku linedrnu funkciu, ktord bude prechadzat bodmi vstupného bodového
pola ¢o najblizSie k nim. Vychadzajme preto so situacie, ze su nam zname body x;, i = 1, 2, ...,n a funkéné hodnoty
v nich su y;. Budeme teda hladat priamku, pre ktoru je mozné vyjadrit vztahom

y =0 + X

priamka ma prechadzat zadanymi bodmi v najblizSej moznej vzdialenosti. Preto si vyjadrime chybu odhadu ¢;, pre
ktoru plati vztah:

e; =y; —y(x;) =y; — c1 — cx;



Metdéda najmensich stvorcov

- najlepsim kritériom pre dosiahnutie najblizSej mozZnej vzdialenosti je, aby sucet stvorcov S(cq, ¢,) (druhych mocnin
chyb) bol minimalny, co moéZzeme zapisat nasledovne:

S(cy,03) =(y1 —c1 — %2951)2 + (Y — 1 —Cx0)% + o+ (Y — €1 — Cxp) % =

N Z(}’i — 1 — ¢2x)? = min S(cy, ¢3)
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Metdéda najmensich stvorcov

- Ostré lokalne minimum funkcie S(cq, ¢,) mbze nastat v bode (cq, ¢,), v ktorom s nulové parcialne derivacie, Cize plati:
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Po dosadeni a vypocte parcialnej derivacie pre ¢; a ¢, dostaneme sustavu rovnic:
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Metdda trendového povrchu ] , ]
Po dosadeni do sustavy rovnic

- priklad n n
i L1234 Cl(n)‘I'CZZXiZ _ Yi
x; |-1]0]2]4 =1 =l
yi 2 4 3 'l n n n
C1in +cy ) xf = Exiyi
Najskor vypocitame potrebné koeficienty i=1 i=1 i=1
i x; |y, xl_z Xy, dostavame tvar rovnic nasledovne:
1 | -1 2] 1 -2 4¢; + 5¢, = 8
2 101 4] 0 0 5S¢, + 21c, = 0
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4 41 -1116 -4 Riesenim tychto rovnic je
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Hladanu priamku vyjadrime funkciou Y = ¢ + CxXx

y = 2,8475 — 0,678x



Metdéda najmensich stvorcov
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Metdéda najmensich stvorcov

V pripade, Ze chceme hfadat priebeh funkcie pre body pomocou polyndmov vysSieho radu, postup bude
analogicky, ako v pripade priamky, resp. polynomickej funkcie prvého radu. VSeobecny zapis pre
polynomicku funkciu m radu je:

S(m) = ¢ + cox + c3x% 4+ -+ cppx™ L + g x™

Pricom by sme podobne ako u priamky dostali sustavu rovnic podla radu polynomickej funkcie, ktorych
vSeobecny zapis vyzera nasledovne:
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Metdéda najmensich stvorcov
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Metdéda najmensich stvorcov

_ - - . y=0.0917x3-0.925x* + 0.9833x + 4




Metdéda najmensich stvorcov
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Metdda trendového povrchu

- najjednoduchsia forma polynomickej funkcie je funkcia prvého radu,
ktort oznadujeme ako linedrny trend T (1) a mbézeme ju vyjadrit

nasledovne

T(1) =c¢y + cox+c3y

C1, C3, C3 sU koeficienty chyb

314

358

-
379

coef # coef

1181.754599966162
2 0.0947529006546955
3-0.0280793391721109

RMS Error =40.6461319654569



Metdda trendového povrchu .

- polynomickd funkcia druhého radu sa oznacuje ako kvadraticky trend T(2)

. .

T(2) = ¢c; + cox + €3y + c4x?% + csxy + cgy? .

coef # coef

1 206.110710208105

2 0.121950703599808

3 0.0219544979199638

4 -5.74442183891761e-005
5-0.000125116275482547
6 -5.04551201767515e-005

RMS Error =30.5856426818541




Metdda trendového povrchu

- Polynomickt funkciu tretieho radu nazyvame kubicky trend T (:

T(3) = ¢y + Ccox + c3y + c4x? + csxy + cgy? + c7x3 +
+cgx?y + coxy? + c1py3

coef # coef

1341.47820370551

2 -0.319323277119088

3 0.19579846667767

4 0.000333108736456384
5-0.000439066527275171

6 -1.75998721882544e-007
7 -1.07814861016934e-007
8 8.62508330285841e-008

9 -9.5392719504918e-008
10 -1.97367544209482e-008

RMS Error =26.5271644980927



Metdda trendového povrchu




Metdda trendového povrchu

-z uvedenych prikladov vyplyva, Ze sice RMS klesa s vyssim radom polynomicklej funkcie
- funkcia velmi kmita hlavne na okrajoch bodového pola, kde aproximacia hodnoét je nerealna.

- nadruhej strane v strede bodového pola mézeme pozorovat, Ze pomocou polynomickej funkcie vyssieho radu
dostavame velmi hladky povrch.

- pri polynomickej funkcii Siesteho radu je fluktuacia hodn6t bodového pola uz velmi velka v celom rozsahu dat, aj ked’

"V Ve

- interpretacia aproximovaného povrchu trendovymi polynomickymi funkciami vyssieho radu je velmi zlozita.
- pri nizSich radoch eSte m6Zzeme interpretovat tendenciu sledovaného javu z hladiska priebehu funkcie vo vsetkych
smeroch, t.j. ¢i povrch ma tendenciu stupat, alebo klesat.
- zaroven s vySSim rddom polynomickej funkcie stupa aj narocnost vypoctu, nakolko rastie pocet premennych, a tym
aj pocet sustavy rovnic.

- ak chceme metddu trendového povrchu aplikovat pre odhad priebehu hodn6t bodového pola, je vhodnejsSie pouzivat
lokalny pristup, nakolko pri pouziti jednej funkcie na cely rozsah vstupného bodového pola (globalny pristup) dostdvame
vysledky nezlucitelné s redlnym priebehom hodn6t (pri vysokom kmitani funkcie dostdvame neredlne vysledky, napr. pri
modelovani teploty by sme mohli dostat aj zaporné hodnoty, podobne aj v pripade nadmorskej vysky).



Interpolacny polyndm

- interpolacny polyndm sa vyuZiva pre interpolaciu malého poctu hodnot, ktoré nie su zatazené chybou merania,
pricom chceme dosiahnut, aby vysledna funkcia prechadzala danymi bodmi. Podobne je to aj v pripade splajnoy,
ktoré su navrhnuté pre vacsi pocet bodov.

- Pre zapis vyjadrenia priebehu funkcie sa pokisme vychadzat z toho, ze hladame funkciu pre uréenie bodu zo
stradnicami [xg, o1, kde plati, Ze:

yo = f(xo)
f(x0) = Ppyq(xp)
- priom pocet bodov vstupného bodového pola n > 2 a ktory prechadza bodmi zo suradnicami [x1, 411, [x2, V21, ...,

[Xn4+1, Yn+1], pricom plati, Ze:

X1 <X2 < .- <xn <xn+1

- hodnotu y, v bode x, uréime na zaklade interpolaéného polynému P, ;(x,), ktorého hodnotu vyjadrime pomocou
kombinacii funkcii f,,11(xg), kde plati, Ze:

_[1prei=j
filx;) = Oprei + j



Interpolacny polyndm

- Potom plati, ze:

() = (x0 — x2)(xp — x3) ... (X — Xp41)
10 (21 —x) (%1 — x3) ... (X1 — Xp41)

£ (xg) = (xo — x1) (%9 — x3) ... (X0 — Xp41)
220 (x2 — x1) (x5 — x3) ... (X2 — Xp41)

£i(xg) = (xo — x1)(xg — x3-1) (X9 — Xj41) ... (Xo — Xp41)
Lo (x; — x) (o — 22— 1) O — Xip1) o (X — Xpgq)

f (x ) — (xO o xl)(xo - xz) (XO — .X'n)
o (xn+1 — xl)(xn+1 - xz) (xn+1 — xn)

interpolaény polyném P, 1(x,), nasledne dostaneme ako kombinaciu funkcii f,,41(xo) pre suradnice v bodoch y; az
Yn+1 Nasledovne:

Pri1(xo) = y1fi(xo) + y2fa(xo) + - + Yni1fnr1(xo)



Interpolacny polyndm
- Cize po dosadeni vyzera zapis polyndmu nasledovne:

Pn+1(y0) —
(xo — x2) (%9 — x3) ... (X0 — Xp41) (xo — x1) (%9 — x3) ... (X9 — Xp41)

(1 — %) 01 — %) o Ot — Xneg) 2 (g — )0 — X3) (g — Xmyn)
(xg — x1)(xg — x3) ... (xg — x,)

(xn+1 _ xl)(xn+1 _ xz) (xn+1 _ xn)

=W

+ Yn+1

- uvedena funkcia sa nazyva Lagrangeov interpolaény polyném (P11 (vy))



Interpolacny polyndm

- Lagrangeov interpolacny polyndm - priklad

i 1 2 3 4
X -1 0 2 3
y ? ? ? ?

Pr1(x0)
_c (xg — 0)(xg — 2)(xg — 3) 10 (%0 — (=1))(xo — 2)(xg — 3) , (0 — (=1))(xo — 0)(xo — 3)

(—1-0)(-1-2)(-1-3) ' (0—(—1))(0—-2)(0-3) " 2-C-D)2-002-3)
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Interpolacny polyndm

- Lagrangeov interpolacny polyndm — zhrnutie
- je neprakticky v tom, Ze ak chceme pridat dalsSi vstupny bod, cely polyndm musime prepocitavat znova.

existuje viacero postupov pre odhad funkcie y, = f(xy) napr. Newtonov interpolacny polyndm, ktory pri
vypocte urcuje koeficienty pomocou tzv. pomernych diferencii.

- ze vysledny polyndm je rovnaky bez ohladu na pouzity postup.
- dolezité je najma to, aby sme polynomicku funkciu vedeli najst ¢o najrychlejsie.

V pripade vacsieho poctu vstupnych bodov vSak dochadza ku situaciach, kedy polynomicka funkcia prechadza zadanymi
bodmi, ale mimo nich sa velmi rozkmita.

Preto napriklad uz pri desiatich bodoch sa interpolacny polyndm nehodi pre odhad hodno6t a je potrebné hladat iné
metddy. RieSenie je v pouziti splajnov. “2

\ 4



Splajn

- charakterizujeme ich ako sustavu polyndmov nizsieho stupna na réznych intervaloch, ktoré na seba navzajom
nadvazuju v bodoch vstupného bodového pola.
- Fajmon a Ruzi¢kova (2005) uvadza charakteristiky pre niekolko radov polynomickych funkcii:
a) Linearny splajn (1 - rad) predstavuje sustavu linedrnych funkcii, ktoré na seba nadvazuju v zadanych bodoch.
Ide vlastne o lomenu Ciaru spajajucu body vstupného bodového pola. J
- jej nevyhodou je to, ze funkcia ma velmi ostré hrany v zadanych bodoch.
- nie je mozné urcit derivaciu v zadanych bodoch.
- zaroven linedrny splajn moze medzi zadanymi bodmi prilis oscilovat od skuto¢ného povrchu (analogicky
ako TIN).
b) Kvadraticky splajn (2 - rad) by sme mohli charakterizovat ako sustavu kvadratickych funkcii, ktoré na seba v
zadanych bodov nadvazuju funkénou hodnotou ako aj hodnotou prvej derivacie.
- aj ked'ma lepsie vlastnosti ako linearny splajn, jeho negativnou vlastnostou je jeho zotrvacnost, nakolko
kazdé dva susedné body su spojené parabolou, ktora ,prestreli“ bod [x;, y;], kym naberie ,spravny” smer
k bodu [x;41,v;+1]. (obr. 4.2)

a) Kubicky splajn (3 - rdd) je sustava kubickych funkcii, ktoré na seba nadvazuju funkénou hodnotou, ako aj prvou
a druhou derivaciou.

- velmi dobré vlastnosti, pretoze prechadza zadanymi bodmi a vystihuje priebeh lepsie ako parabola

- v kazdom bode existuje prva a druha derivacia

- okrem linearneho, kvadratického a kubického splajnu existuju aj dalSie metddy, napr. logaritmicka metdda



Splajn — kubicky splajn
- prirodzent kubickd funkciu k(xg) by sme mohli zapisat vo vseobecnom tvare
k(xo) = a; + b;(xg — x;) + ¢;(xg — x;)* + d;(xg — x;)°

- Podmienky:

- kubickld funkciu budeme prekladat cez susedné body vstupného bodového pola podla intervalov {x;; x;.1),
pricomi=1, 2,3,...,n+1

- polynémy prechadzaju zadanymi bodmi;
kn(Xn41) = f(xne1)
- polynémy na seba nadvazuju A
ki(xiz1) = kip1(xigq), t=12,.,n—-1
- prva derivacia polyndmov na seba nadvazuje
ki (xip1) = kipq(xip1), i=12,.,n—-1
- druha derivacia polyndmov na seba nadvazuje

ki'(Xig1) = kihq (i), i=12,..,n-1




Splajn — priklad

- prirodzend kubicku funkciu k(xq) by sme mohli zapisat vo vseobecnom tvare

i 11 (2) ; Z ki(xg) = a; + by (xg — x1) + ¢, (g — x1)* + dy (xg — x1)3 Xo € (xq; Xx5)

x| -

Vi ka(x9) = az + ba(xg — x2) + c3(xg — x2)* + dp(xg — x2)° xo € (xz; X3)
k3(xo) = as + b3(xg — x3) + c3(x9 — x3)2 + d3(xg — x3)3 Xo € (x3; X4)

- je potrebné urcit 12 neznamych koeficientov, ktoré ndjdeme dosadenim hodno6t:

- Podrobné vysvetlenie vypoctu je uvedené v skriptach (Kanuk, 2015)




Multivariacny splajn
- velka cast interpolacnych funkcii je zalozend na vopred znamych matematickych funkciach, ktoré vychadzaju z urcitych
znalosti o spravani sa sledovaného geopriestorového javu.
- napr. IDW vieme vopred, aku funkciu pouzijeme na odhad hodn6ét.

- na odhad hodnot geopriestorovych javov sa vsak mdzeme pozerat aj inym spOsobom, a to tak, Ze nevieme, aka
matematicka funkcia ich vyjadruje, avsak vieme akymi hodnotami v urcitych bodoch funkcia prechadza, a pomocou
bodového pola hodn6t sa pokusame odhadnut priebeh funkcie.



Multivariacny splajn

Splajn patri medzi interpolacné metddy, ktoré sa snazia najst taku funkciu, aby vhodne reprezentovala sledovany jav.

vychadzaju z predpokladu, Ze modelovany jav je priestorovo autokorelovany.

Délezité tiez je najst taku funkciu, pre ktoru vieme urcit derivacie vo vybranych bodoch, ¢o nam napriklad v pripade
georeliéfu umoznuje vypocCet morfometrickych parametrov na zaklade jej parcialnych derivacii.

Splajny predstavuju velmi robustni metddu zalozenu na odhade hodn6ét pomocou polynomickych funkcii, ktora si
vSak vyzaduje hlbsie znalosti o vplyve jej parametrov na vysledok

Zjednodusene by sme mohli povedat, Ze splajnové funkcie simuluju spravanie sa tenkej elastickej platne, ktord sa
snazi prechadzat bodmi vstupného bodového pola.

Kazda cast povrchu je vyjadrena samostatnou polynomickou funkciou.

Tato polynomicka funkcia je odvodena z lokdlnych hodnét vstupného bodového pola, pricom jej priebeh je
ovplyvneny viacerymi podmienkami.

Zakladnou podmienkou je, aby bola zabezpecena spojitost susednych polynomickych funkcii v bodoch vstupného
bodového pola.

Tychto podmienok moéze byt viacero v zavislosti od triedy polynomickej funkcie (napr. v pripade kubickej
polynomickej funkcie je definovana podmienka zhody prvej a druhej derivacie).

Vysledkom je hladky povrch.



Multivariacny splajn
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Multivariacny splajn
- Zakladny princip splajnu pre modelovanie povrchov (spojitych javov) z priestorovo distribuovanych dat je zaloZzeny na
fyzikalnom modeli

- tenkej elastickej membrany, ktoru sa snazime preloZit cez body vstupného bodového pola pomocou definovania
podmienok pre ohybnost funkcie, tzv. tenziu (tension parameter)

- hladkost vysledného povrchu (smooth parameter).

- Splajnové metddy su zaloZzené na predpoklade, ze interpolacna funkcia:

a) prechadza najblizsie ako je len mozné bodmi vstupného bodové pola
- suUcet odchylok od bodov vstupného bodového pola je minimalny
b) funkcia je najviac hladka, ako len je to mozné
- pre hladkost funkcie plati nasledovné
N
: |2 .
Z|Z] —S(x7)| wj + wol(S) = minimum
j=1
Danych je N pocet sledovanych javov z/,j = 1, ..., N meranych v konkrétnych bodoch x) = (xij),xéj), ,xc(lj) )
j=1,...,N vramciistého regiénu d — dimenziondlneho priestoru a hladame funkciu S(x)
Wj a Wy su pozitivne vahove faktory

1(S) je seminorma hladkosti (smooth seminorm)



Multivariacny splajn

- Riesenie tohto problému by sme mohli vyjadrit ako sumu dvoch komponentov
n
S(x) =T(x) + z)li R(x,x(j))
i=1

T(x) je ‘trendova’ funkcia

R(x,x(j)) je zakladna radidlna funkcia v explicitnej forme, ktora je zavisla na volbe I(S)

- dalSie podrobnosti su uvedené v skriptach (Kariuk, 2015)



Multivariacny splajn - parametre

- parameter tenzie @ kontroluje vzdialenost, cez ktord dany bod vplyva na vysledny povrch. Optimalne nastavenie tohto
parametra by sme si mohli predstavit ako ladenie charakteru vysledného povrchu medzi membranou a tenkou doskou.

- ak predpokladdme, Ze parameter zhladenia (smooth parameter) bude rovnaky pre vsetky body, potom plati

@ — vSeobecny vyraz pre parameter tenzie (¢ - Citaj phi)

- parameter zhladenia (smooth parameter)

A A
y y




Multivariacny splajn
Hodnoty priestorovej premennej (javu) Z(x) mozno rozlozit na:

deterministicku zlozku m(x) a ndhodnu (geostatisticku) zlozku R(x)

Z(x) = m(x) + R(x)
\
[ | \
ddta =  systematickd + priestorovo + ndhodnd
zloZka autokorelovand zlozka  zlozka

Rozlisovaci




v.surf.rst

Modul implementovany do softvéru GRASS GIS
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Mote: A new GRASS GI5 stable version has been released: GRASS GIS 7, available here. And see the new manual page
here

NAME

v.surf.rst - Spatial approximation and topographic analysis from given point or isoline data in vector format to floating point
raster format using regularized spline with tension.

KEYWORDS
vector, interpolation
SYNOPSIS

v.surf.rst

v.surf.rst help

v.surf.rst [-zctd] input=name [layer=integer] [where=sql_query] [elev=name] [slope=name] [aspect=name] [pecurv=name]
[teurv=name] [mcurv=name] [devi=string] [cvdev=name] [treefile=name] [overfile=name] [maskmap=name] [zcolumn=siring]
[tension=floaf] [smooth=floaf] [scolumn=siring] [segmax=integer] [npmin=infeger] [dmin=floal] [dmax=float] [zmult=floaf]
[theta=floal] [scalex=floal] [--overwrite] [--verbose] [--quiet]




v.surf.rst
Princip vypoctu
- sklon georeliéfu v smere spadnice

- orientacia georeliéfu
- gradient skalara nadmorskych vysok

—_— E—
z =f(x,y) z =1(x,y)

vstupné bodoveé pole aproximacia matematickej funcie vypocet charakteristik vy$Sich radov



v.surf.rst Parameters:

input=name
Name of input vector map
, , , ’v layer=integer
= vstupné bodové pole nadmorskych vysok v Laye?number
If set to 0, z coordinates are used. (3D vector only)
Default: 1
where=sql_query
WHERE conditions of SQL statement without ‘where' keyword
Example: income < 1000 and inhab == 10000

Vstup

elev=name

Output surface raster map (elevation)
slope=name

Output slope raster map
aspect=name

Output aspect raster map
pcurv=name

Output profile curvature raster map
tcurv=name

Output tangential curvature raster map
mcurv=name

Output mean curvature raster map
devi=string

Output deviations vector point file
cvdev=name

Output cross-validation errors vector point file
treefile=name

Output vector map showing quadtree segmentation
overfile=name

Output vector map showing overlapping windows

maskmap=name
MName nf the rastaer man nsed as mask
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vystup

Parameters:

input=name
Name of input vector map
layer=integer
Layer number
If set to 0, z coordinates are used. (3D vector only)
Default: 1
where=sql_query
WHERE conditions of SQL statement without ‘where' keyword
Example: income = 1000 and inhab == 10000

elev=name

Output surface raster map (elevation)
slope=name

Output slope raster map
aspect=name

Output aspect raster map
pcurv=name

Output profile curvature raster map
tcurv=name

Output tangential curvature raster map
mcurv=name

Output mean curvature raster map
devi=string

Output deviations vector point file
cvdev=name

Output cross-validation errors vector point file
treefile=name

Output vector map showing quadtree segmentation
overfile=name

Output vector map showing overlapping windows

maskmap=name

MName nf the rastaer man nsed as mask



v.surf.rst

- davkovo pracuje so 700 vstupnymi bodmi naraz
- v pripade vacsieho poctu vstupného bodového pola
dochdadza ku segmentacii

Problém suvisiaci so segmentaciou
- zabezpecenie hladkého spojenia jednotlivych segmentov

vstupné bodové pole segmentacia bodového pola
-0 QO
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2 parametre S S 0
- segmax o =
- npm in interpolacia jednotlivych zlugenie jednotlivych segmentov
segmentov

Pocet bodov v segmente (segmax) je nizsi ako pocet bodov
pre SirSiu oblast (npmin)

Parameters:

mecurv=name

Output mean curvature raster map
devi=siring

Output deviations vector point file
cvdev=name

Output cross-validation errors vector point file
treefile=name

Output vector map showing quadtree segmentation
overfile=name

Output vector map showing overlapping windows
maskmap=name

Name of the raster map used as mask
zcolumn=siring

Name of the attribute column with values to be used for approximation (if layer=0)
tension=float

Tension parameter

Default: 40.
smooth=float

Smoothing parameter
scolumn=siring

Name of the attribute column with smoothing parameters

segmax=integer
Maximum number of points in a segment
Default: 40
npmin=integer
Minimum number of points for approximation in a segment (>=segmax)
Default: 300

dmin=float
Minimum distance between points (to remove almost identical points)
Default: 0500000
dmax=float
Maximum distance between points on isoline (to insert additional points)
Default: 2.500000
zmult=float
Conversion factor for values used for approximation
Default: 1.0
theta=float
Anisotropy angle (in degrees counterclockwise from East)
scalex=float
Anisotropy scaling factor




v.surf.rst Parameters:

mcurv=name

- Pri kombinacii viacerych parametrov je mozné analyzovat ——-Oulpul mean cunvature tasier map
. ' , , ' vyt evi=string
a filtrovat vstupné bodové pole, prevzorkovat ho a pouzit Output deviations vector point file
pre odvodenie povrchov s poZzadovanymi vlastnostami cvdev=name

Output cross-validation errors vector point file
treefile=name

Output vector map showing quadtree segmentation
overfile=name

Output vector map showing overlapping windows
maskmap=name

Name of the raster map used as mask
zcolumn=siring

Name of the attribute column with values to be used for approximation (if layer=0)
tension=float

Tension parameter

Default: 40.
smooth=float

Smoothing parameter
scolumn=siring

Name of the attribute column with smoothing parameters
segmax=integer

Maximum number of points in a segment

Default: 40
npmin=integer

Minimum number of points for approximation in a segment (>=segmax)

Default: 300

dmin=float
Minimum distance between points (to remove almost identical points)
Default: 0500000

dmax=float
Maximum distance between points on isoline (to insert additional points)
Default: 2. 500000

zmult=float
Conversion factor for values used for approximation
Default: 1.0
theta=float
Anisotropy angle (in degrees counterclockwise from East)
scalex=float
Anisotropy scaling factor
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Data z LLS poutzité pre tvorbu DMR klasifikované ako (2) terén:

A — zaujmové Uzemie

B — detail na uzemie v ¢ervenom ramceku

C — redukované mrac¢no bodov s minimalnimi rozostupmi bodov 2 m
D — redukované mracno bodov s minimalnimi rozostupmi bodov 6 m

Nehomogénna distribucia dat sposobuje problémy pri interpolacii.

Jednym z rieSeni je selektivna filtracia vstupnych dat.
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Selektivna filtracia bodov identifikujuca lokalne maxima a minima (devi)
Interpolacia pomocou regularizovaného splajnu s tenziou (v.surf.rst) v GRASS GIS
- Optimalizacia segmentacie (segmax a npmin)
- Nastavenie minimalnej vzdialenosti medzi bodmi (dmin)

vstupné data >

HOFIERKA, J., GALLAY, M., KANUK, J., (2013): Spatial Interpolation of Airborne Laser Scanning Data with Variable

Data Density. Proceedings of the 26th International Cartographic Conference, August 25-30, 2013, Dresden, - -
Germany, 1-12. so selektivnou filtraciou



v.surf.rst Parameters:

mcurv=name

- Tension —ide o pruznost (ohybnost, tuhost) aproximacne;j devi:‘;‘}%t mean curvature raster map
funkcie Output deviations vector point file
X, . vye v I . . vevyve , , cvdev=rame
Cim je vysSia pruznost, tym ma funkcia vacsiu volnost a Output cross-validation errors vector point file
v ' od ' 2 bod ; | treefile=name
moznost a aptovat Sa na VStuPne odove pole Output vector map showing quadtree segmentation
X/ 7 eV Ve v / VVe 7 s . . . overﬁIEZHEme
Cim ma nizsiu pruznost I(vyssm tuh(?st), tym je funkcia viac Outout vactor map showing overlapping windows
hladka a nema moznost prechadzat zadanymi bodmi maskmap=name

Name of the raster map used as mask
zcolumn=siring
Name of the attribute column with values to be used for approximation (if layer=0)

tension=float
Tension parameter
Default: 40.

- smooth=float

> Smoothing parameter

scolumn=siring
Name of the attribute column with smoothing parameters
segmax=integer
Maximum number of points in a segment
: Default: 40
. ’ : g ; npmin=integer
tenzia70  smoothing 0.1 :  tenzia10  smoothing 0.1 Minimum number of points for approximation in a segment (>segmax)
Default: 300
dmin=float
Minimum distance between points (to remove almost identical points)
Default: 0.500000
dmax=float
Maximum distance between points on isoline (to insert additional points)
Default: 2.500000
- Smooth - zhladenie zmult=fioat .
Conversion factor for values used for approximation
Default: 1.0
theta=float
Anisotropy angle (in degrees counterclockwise from East)
scalex=float
Anisotropy scaling factor




Obsah predmetu

1.  Uvod do priestorovych analyz

2. Databazy, vybery z databaz a dopyty — PH1

3. Vzdialenostné analyzy a mapova algebra — PH1

4. Analyza distribucie priestorovych dat a priestorova autokorelacia — PH2
Priebezné hodnotenie 1

5. Jadrové analyzy hustoty, Geograficky vazena regresia - PH2

6. Vybrané metddy interpolacie - Linearna interpolacia, Thiessenove polygdny, Metdda najblizSieho
suseda —
Priebezné hodnotenie 2,

7. Vybrané metddy interpolacie — Metdda prirodzeného suseda, bilinearna interpolacia, metdda inverzne
vazenej vzdialenosti —

8. Vybrané metddy interpolacie - Metdda trendového povrchu, multivariacny splajn

9. Vybrané metddy interpolacie — Triangulacia - PH4

10. Vybrané metddy interpolacie - Kriging

11. Hodnotenie kvality interpoldcie, Morfometria a vztah k aplikdciam DMR — PH4

12. Modelovanie slnecného ziarenia
Priebezné hodnotenie 4,

13. Modelovanie toku vody a erézie (USPED, SIMWE)

14. 3D interpolacia — vychodiska




