Processamento Digital de Imagens de Satélite: Realce e Classificação
Aumento de linear de contraste (stretch): 

O objetivo do stretch é redistribuir os valores dos pixels da imagem de baixo contraste aplicando uma função linear que irá espalhar os valores mínimos e máximos da imagem para o intervalo de 0-255 níveis de cinza (em imagens de 8 bits). O resultado é uma imagem com maior nitidez em razão da maior variação de tonalidades de cinza. O stretch é aplicando como procedimento prévio a geração de composições coloridas utilizando filtros RDG (Red, Green e Blue).
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	No ILWIS:

Para visualizar o histograma de cada banda:

Operations > Statistics > Histogram

Para aplicar o Stretch:
Operations > Image Processing > Stretch




	Imagem (1985)
	Mínimo
	Máximo

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	


	Imagem (2010)
	Mínimo
	Máximo

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	

	
	
	


Composição colorida RGB: 
As composições coloridas RGB (Red, Green e Blue) permitem combinar bandas multiespectrais ou multitemporais gerando imagens coloridas em cor real ou em falsa cor.  

Processo aditivo na geração de cores
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	Para a geração de composições coloridas RGB:

Operations > Image Processing > Color Composite.


Classificação de imagens:
O objetivo das técnicas de classificação consiste em associar os pixels ou grupos de pixels presentes na imagem a uma determinada classe de uso da terra ou cobertura vegetal. Existem diversas formas de realização esta associação. Uma das formas mais tradicionais é conhecida como classificação supervisionada, onde o analista seleciona ao sistema amostras de treinamento que são representativas das classes a serem mapeadas. Por meio de parâmetros normalmente estatísticos, as amostras selecionadas são utilizadas como padrão de comparação aos demais pixels ou regiões da imagem para decidir a qual classe pertencem.
O primeiro passo na classificação supervisionada consiste em definir as classes a serem mapeadas. Em seguida, amostras representativas de cada classe são selecionadas (normalmente mais de 100 pixels). Por fim, adota-se um classificador para decidir qual classe cada pixel da imagem pertence.
	Criando uma Legenda:

File > Create > Domain...

Domain Name: uso 

Type: Class. 

Ok.

//

Para adicionar as classes:

 Edit > Add Item...

Adicione as classes a serem mapeadas. 

Para selecionar as cores, na janela do domínio:

File > Open Representation.




	Criando um espaço multiespectral:

Na janela principal do ILWIS: 

File > Create > MapList...

Selecione as imagens com realce.



	Criando um arquivo de amostragem:

File > Create > Sample Set...

Sample Set Name: 

Domain: selecione o domínio que foi criado na etapa anterior.

Map List: selecione o MapList que foi criado na etapa anterior.
Ok.

Display Options, selecione a composição colorida 5R4G3B: 

Faça a seleção de amostras e analise a estatística de cada classe.

Para visualizar a dispersão das amostras: 

Edit > Feature Space...

 Escolha as bandas do canal vermelho e infravermelho próximo para visualizar o gráfico.



	Para classificar a imagem:

Operations > Image Processing  > Classify.

Sample Set: arquivo de amostras coletadas na etapa anterior

Classification Method: Maximum Likehood

Output Raster Map: 



OBS. Um dos classificadores supervisionados mais tradicionais utilizados em sensoriamento remoto é o da máxima verossimilhança (MaxVer). O MaxVer é um classificador paramétrico que classifica a imagem considerando a  ponderação das distância entre a média dos níveis digitais de cada classe definida na classificação. Os parâmetros estatísticos utilizados são representados pelo vetor de média e pela matriz de covariância que descreve a variabilidade das classes. O algoritmo parte do princípio que todas as amostras selecionadas possuem distribuição normal ou próxima da normal e que a probabilidade de um determinado pixel i pertencer classe j depende de sua posição na função de densidade de probabilidade construído a partir dos parâmetros estatísticos da amostragem. Para que as amostras sejam estatisticamente significativas, um número relativamente grande de amostras - normalmente mais que 100 são selecionadas para cada classe.

	Suavizando as altas freqüências “Salt and Pepper”:

Operations > Image Processing > Filter

Raster map: 

Filter Type: Majority

Desabilite a opção Predefined

Mantenha o arranjo de janela 3 x 3.

Output Raster Map: 

Domain: 




	Para combinas dois mapas temáticos de datas diferentes:

Operations > Raster Operations > Cross
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