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 چکیده

تصاویربرداری شاده و نیا   Cکاه در باناد  Envisat ASARدر این تحقیق سعی شده است که از تلفیق داده هاای راداری 

کاه  ن به ویژه پوشش گیاهی در منطقه حومه شاهر مرودشاتبرای طبقه بندی عوارض سطح زمی Landsat7تصویر نوری 

یکی از مناطق پور رونق کشاورزی است، استفاده شود. هدف اصلی در این مقاله امکان سنجی بهبود نتایج طبقه بندی باا 

استفاده هم مان از داده های راداری و نوری می باشاد. در مرحلاه نخسات يارایز بااز پاراکنش باه کماک داده هاای 

براسیون تصویر رادار استخراج شد. سپس این اطلاعات پس از انجام پیش پردازشاهای ززم باه عناوان یاک زیاه باه کالی

باندهای تصویر نوری ايافه و در طبقه بندی مورد استفاده قرار گرفت. در این تحقیاق ساه روم مختلاب طبقاه بنادی 

 محاسابه باا طبقه بنادی روم هر کارآیی می ان گرفت.حداقل فاصله، حداکثر احتمال و شبکه عصبی مورد ارزیابی قرار 

بررسی گردیاد. باه طاور کلای در تماام  (Kappa coefficient)و يریز کاپا  (Overall accuracy)کلی  صحت شاخص دو

روشها استفاده هم مان از تصاویر راداری و نوری به بهبود نتیجه طبقه بندی کمک نمود و دقت نتایج بازتر از نتایج اخا  

شده با استفادة تنها از تصاویر نوری بود. روم حداکثر احتمال برای استفاده هم مان از تصاویر راداری و نوری با داشتن 

 بعنوان بهترین روم طبقه بندی برای این داده ها انتخاب شد. 0.682و يریز کاپای  %71.85صحت کلی 

 .بندی، نوری، رادار طبقه،  Envisat ASAR تصویر، Landsat 7 تصویرکلمات کلیدی: 
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 مقدمه

مورد  همواره محیطی عوامل نی  و گیاهی های گونه بین موجود در روابط و گیاهی های پوشش های ویژگی شناخت

این  دلیل Depew 2004 ، Hoersch et al 2002 ، Kent and Coker 1992 ، (Magee et all 2008توجه بوم شناسان بوده است )

زمین  کره روی بر گیاهان مهم خصوصیات دیگر و تولید انرژی زیستگاهی، نظر از گیاهی های پوشش زیاد توجه، اهمیت

دقیق و مستقیم گیاهان از ن دیک و استفاده از اب ار و روشهای ویژه ای نیازمند بوده که  مطالعه به شناختی می باشد. چنین

جمله اطلاعات مفیدی که جهت مطالعه پوشش های همواره این مطالعات را دشوار، ه ینه بر و وقت گیر ساخته است. از 

گیاهی جمع آوری و تهیه می شود نقشه پوششهای گیاهی است که نیازمند نمونه برداری ها و مطالعات صحرایی مختلفی 

. امروزه با ورود روشها و فنون جدید در قلمرو بوم شناسی گیاهی (Muller-Dombois and Ellenberge 1974)می باشد 

گفت تا حد زیادی این مشکلات کاهش یافته است هرچند که مشکلات و مسائل خود این روشها همچنان دست میتوان 

 Aspinall et all 2002  ،Hardisky et all 1984 ، Laba et all)به گریبان مطالعات بسیار پیچیده بوم شناسی گیاهی می باشد 

2008 ، Sparrow et all 1997 ،Thomas et all 2002 .)گیاهان و از عوارض شده بازتابش طیب  اساس بر دور از سنجش ونفن 

 اجتماع گیاهی به گروه کنند. می عمل ای ماهواره های سنجنده بوسیله ها تشخیص آن و دریافت و زمین سطح در موجود

 شناسی عهطبقات جام از نامشخصی سطح عنوان به را آن حال عین دارد؛ در اشاره خاص منطقه یک در گیاهان از گروهی

طیب  از خاصی بازتابشی موج طول دارای گیاهی هر گونه که آنجا از (.4318، یعطر) کنند می تعریب نی  گیاهی

های گیاهی  گونه از مشخصی ترکیز دارای جامعه واحد طبق نظریه گیاهی جوامع درصورتیکه باشد، می الکترومغناطیسی

که  است انجام پ یر مناطقی در روم این ردیابی کرد. بنابراین را ها آن توان می خاص های سنجنده از استفاده با باشند،

های  گونه از مشخصی ترکیز که است این بر فرض اینجا موجود باشد. در آن گیاهی جوامع بین در خوبی پ یری تفکیک

 اساس گونه بر اهیگی جوامع که آنجا از همچنین. کنند نی  ایجاد را الکترومغناطیسی طیب از مشخصی الگوی باید گیاهی

 این آن بنابر کنند، ایجاد جامعه آن برای را ای ویژه جلوه غالز قادرند های گونه این و می شوند داده تشخیص غالز های

گیرد  می قرار استفاده مورد منظور این برای که روشی. نشان دهند یکدیگر از را متمای ی طیفی العمل عکس بایست می ها

 داده توانایی درصورت این روم کمک به. (Richards 1999 ،Treitz and Howarth 2000) است یطیف پ یری تفکیک آزمون

 منطقه گیاهی نقشه جوامع تصویر، بندی طبقه های روم از استفاده با توان می جوامع گیاهی تفکیک در ای ماهواره های

 Ahmadpour et all 2011 ، Dogan et all 2009 ، Johansen et all)کرد  تهیه دقت بازیی و سرعت با و راحتی به را نظر مورد

2007 ، Kokaly et all 2003 ، Kruse and Raines 1984،Lu et all 2003 .)روم دسته دو به کلی طور روشهای طبقه بندی به 

 نمونه انجام از پس شده های نظارت بندی طبقه در که شوند می تقسیم شده نظارت های و روم نشده نظارت های

 ماهواره تصویر روی در)ها  آن از یک هر طیفی خصوصیات معرفی و طبیعت در طبقات موجود از صحرایی های داریبر

 مختلفی های به روم شده نظارت بندی طبقه. گیرد می انجام تصویر تمامی بر روی بندی طبقه عمل اف ار، نرم به( ای

روم شبکه عصبی  و میانگین از فاصله حداقل احتمال، اکثرحد های روم توان به می آنها ترین رایج از که میشود انجام
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 توسط جوامع گیاهی بندی طبقه بین رابطه بر گیاهی های گروه بندی های طبقه روم تمامی کلی طور به  اشاره کرد.

. (Thomas et all 2002)دارد  تکیه دور از سنجش علوم دانشمندان ای بوسیله ماهواره تصاویر بندی طبقه و ها اکولوژیست

 های روم به ای ماهواره های داده طیفی و پ یری مکانی تفکیک قدرت بر علاوه خود نی  مويوع این که بدیهی است

(. Frank and Tweddale 2006، Rocchini 2007، Vaiphasa et all 2007) باشد می وابسته نی  بندی طبقه جهت گرفته شده بکار

 می گیاهی های پوشش مطالعه در دورکاوی های از روم استفاده مناسز، حتص با نتایجی به دستیابی برای از اینرو

 Vaiphasa et all)گیرد  صورت متخصصین نظارت کارشناسانه و میدانی مطالعات و برداری نمونه انجام با بایست همراه

 انجام جهت مختلب یا تصاویر ماهواره از آمده بدست های داده نی  و ها روم این می ان کارآیی حال، هر . در(2006

 Landsatای  ماهواره های داده .گیرد قرار ارزیابی و بررسی مورد باید همواره که است گیاهی چی ی های پوشش مطالعات

 نسبتا   طیفی و مکانی قدرت تفکیک.  باشند می گیاهی پوشش مطالعات در اطلاعاتی پرکاربردترین منابع جمله از IRS و

داده های م کور به دلیل استفاده  .دهد قرار گیاهی علوم محققان اختیار در را مناسبی اطلاعاتتواند  می ها داده این خوب

از محدوده نوری و مادون قرم  به تصاویر نوری شهرت دارند. به دلیل محدودیتهایی که این تصاویر در برخی اوقات 

سالهای اخیر استفاده از تصاویر راداری بسیاری از  دارند مانند پوشش ابر و... این تصاویر همیشه قابل استفاده نیستند. در

محدودیت های تصاویر نوری را پوشانده است. این داده ها علاوه بر عدم حساسیت به پوشش ابر و نی  قابلیت 

تصویربرداری در شز، اطلاعاتی از هندسه، بافت )زبری و صافی( و می ان رطوبت عاريه را نی  در بردارد. ل ا این 

طلاعات جدیدی را از سطح زمین ایجاد می کند که می تواند مکمل تصاویر نوری که صرفا اطلاعات طیفی را در تصاویر ا

 برخی از آمده دست به (SAR4)مصنوعی  با روزنة رادار های از داده ای ملاحظه قابل تعداد به بردارد، باشند. دسترسی

امکان مطالعه بر روی شاخص ( ENVISAT/ASAR,ALOS/PALSAR,ERS1-2,TerraSAR-X, RADARSAT1-2)ها  ماهواره

( ل ا تلفیق آن با تصاویر نوری می تواند در 4332و همکاران،  زرکش یرخواهخهای پوشش گیاهی را فراهم کرده است )

 تفکیک گونه های گیاهی کمک نماید. 

نتایج و در بخش  1شها، بخش مواد و رو 3منطقه مورد مطالعه، بخش  2ساختار مقاله حاير به شرح زیر است: در بخش 

 .بحث در مورد نتایج بدست آمده آورده خواهد شد 8

 روشها و مواد

 منطقه مورد مطالعه

کیلومتری شامال  33شمال استان فارس می باشد. شهرستان مرودشت در  منطقه مورد مطالعه حومه شهر مرودشت واقع در

و آب و هوای آن در نواحی کوهساتانی سردسایر و در ساایر  ( واقع شده N, 52° 45′ 1.40″ E ″25.43 ′49 °29شیراز )

میلیمتار مای  348درجه ساتیگراد و متوساط باارم ساالیانه  4176نواحی معتدل است. متوسط دمای هوا در این شهرستان 

                                                 
1 Synthetic Aperture Radar 
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چه نی  (. منطقه مورد مطالعه شامل م ارع و باغات و عوارض طبیعی مانند کوه و دریا4334ایران،  باشد )سازمان هواشناسی

 می باشد.

 داده های مورد استفاده

مورد استفاده قارار گرفات. باه 4:283333برای جمع آوری داده های آموزشی، نقشه کاربری ارايی استان فارس با مقیاس 

داده هاای آموزشای جماع آوری  Landsat 7کمک این نقشه داده های آموزشی و با استفاده از ترکیز رنگی کاذب تصاویر 

 ی،عطار و4332زرکاش و همکااران،  یرخاواهخاصالی ) باناد از شش مطالعه این در که Landsat 7ای  اهوارهم شد. تصاویر

( باا قادرت تفکیاک Frank and Tweddale 2006وDepew 2004 و Aspinall et all 2002 و Ahmadpour et all 2011 و4318

 ASAR Envisatاری شد. تصاویر راداری مااهوارهخرید 2338آوریل  23( در تاریخ 4آن استفاده شد )جدول  متر 33مکانی 

و  Landsat 7باه ترتیاز تصااویر  کامال 2و  4تهیه شد. شاکل  2338آوریل  45متر در تاریخ  23با قدرت تفکیک مکانی 

Envisat ASAR .را نشان می دهد. منطقه مورد مطالعه به کمک یک پلیگون نشان داده شده است 

 

. منطقه مورد مطالعه به کمک پلیگون نشان داده شده  Landsat 7داده  (R:b3, G:b2, B:b1) یاقعبا ترکیز رنگی و ری. تصو4شکل 

 است.
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 منطقه مورد مطالعه به کمک پلیگون نشان داده شده است. ENVISAT ASARسنجنده  ری. تصو2شکل

 

 LANDSAT 7. مشخصات سنجنده 4جدول

 انی )متر(قدرت تفکیک مک محدوده طیفی )میکرومتر( شماره باند

4 0.45-0.515 30 

2 0.525-0.605 30 

3 0.63-0.69 30 

1 0.75-0.90 30 

8 1.55-1.75 30 

6 10.4-12.5 60 

1 2.09-2.35 30 

 15 0.90-0.52 پانکرو ماتیک
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بصورت اصلاح شده خریداری شد. یعنی تمام پیش پردازشهای رادیومتریکی و هندسای بارروی آن انجاام  Landsat 7اده د

از آژانس فضایی اروپا تهیه شد.  ایان تصااویر  SLC2و با فرمت  (level1) 4در سطح  Envisat ASARگرفته بود. داده های 

شامل اطلاعات دامنه و فاز می باشد. در این تحقیق تنها از اطلاعات دامنه تصویر راداری استفاده شاد. در ابتادا تصاویر در 

اکستری تصویر به کمک اطلاعات کالیبراسیون آنتن رادار به ياریز باازپراکنش، وارد و مقادیر درجات خ NESTنرم اف ار 

°σ تبدیل شد. پس از آن سهم مربوط به دامنه تصاویر استخراج شد. به منظور تبادیل پیکسالهای تصاویر باه پیکسالهای ،

وت صاورت پا یرفت. و آزیما rangeبرای ابعاد پیکسل باه ترتیاز در جهات  8به  4با نسبت  3مربعی تحلیل چند منظره

مورد استفاده قرار گرفت. سای  فیلتار  3*3همچنین به منظور کاهش نوی  اسپکل از تصویر راداری فیلتر میانه با ابعاد پنجره 

 به گونه ای انتخاب شد که علاوه بر کاهش نوی ، لبه ها و خطوط هم در تصویر حفظ شود. 

از آنجاا   شوند.1ززم است این دو تصویر نسبت به هم ثبت هندسی  قبل از انجام پردازم برروی تصاویر راداری و نوری

قبلا دارای تصحیحات هندسی می باشد، آن را به عنوان مرجع قرار داده و تصویر رادار را نسبت باه آن  Landsatکه تصویر 

 تصحیح می کنیم. 

 روش تحقیق

یق نقشه کاربری ارايی و نی  تفسیر بصری ترکیاز پس از آماده سازی تصاویر نوری و راداری، نمونه های آموزشی از طر

رنگی کاذب تصویر نوری جمع آوری شد. سپس طبقه بندی نظارت شده داده هاا باا ساه روم حاداقل فاصاله، حاداکثر 

احتمال و روم شبکه عصبی انجام شد و می ان صحت کلی و يریز کاپا برای هر مرحله محاسبه شد. الگوریتمهای مورد 

طور خلاصه معرفی می شوند، هم برروی تصویر نوری به تنهایی و هم برروی تصاویر ناوری و راداری  بهنظر که در زیر 

 اعمال شد.

 را طبقاه هر انتخابی های نمونه طیفی ارزم که میانگین پیکسلی شدن مشخص از طبقه بندی حداقل فاصله پس در روم

 ماورد پیکسال و شود می مقایسه میانگین پیکسل های با نشده بندی طبقه پیکسل هر فاصله است، داده خود اختصاص به

 باه تصاویر هر های پیکسل تمام همین ترتیز به. دارد آن میانگین با را فاصله ن دیکترین که گیرد می کلاسی تعلق به نظر

   تعلق می گیرند. مربوطه کلاسهای

ه به طور وسیعی در ماورد داده هاای روم حداکثر احتمال یکی از روشهای معمول در طبقه بندی نظارت شده می باشد ک

سنجش از دور مورد استفاده قرار می گیرد. در این روم می ان احتمال تعلق هر پیکسل به هر کلاس بر اساس قاانون بیا  

محاسبه می گردد و پیکسل به کلاسی تعلق می گیرد کاه دارای بیشاترین احتماال باشاد. بارای محاسابه احتماال نیااز باه 

                                                 
2 Single Look Complex 
3 Multi-looking 
4 Geometric registration 
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توزیع کلاس که اغلز میانگین و ماتریس کواریانس هستند، می باشد. به منظور بارآورد پارامترهاای تاابع پارامترهای تابع 

 توزیع از داده های آموزشی استفاده میشود.

روم شبکه عصبی در انوی از روم پس انتشار خطا جهت آموزم نظارت شده استفاده میکند. کاربر میتواند تعاداد زیاه 

ند و همچنین میتواند بین توابع منطقی و هایپربولیک یکای را جهات تاابع فعالیات انتخااب کناد. های مخفی را انتخاب ک

یادگیری توسط تنظیم وزن داده شده به گره ها در جهت کاهش تفاوت میان خروجی از گره تابع فعالیت و خروجی اتفاق 

 بازگشتی انجام میگیرد.می افتد. خطا در مسیر شبکه باز پخش داده میشود و تنظیمات وزن توسط روم 

در هر یک از روشهای باز ابتدا داده های آموزشی که از نقشه کاربری ارايی و تفسیر بصری ترکیز رنگی کااذب تصاویر 

نوری استخراج شدند به طبقه بندی کننده ها معرفی شدند. داده های آموزشی در روم طبقه بندی کمتارین فاصاله بارای 

)مراک  کلاسها(، درروم حداکثر احتماال بارای بارآورد باردار میاانگین )مراکا  کلاساها( و  تخمین بردار میانگین کلاسها

ماتریس کواریانس کلاسها )پراکندگی کلاسها( و در روم شبکه های عصبی برای برآورد مقادار وزن و بایااس نورونهاای 

کلاس شامل آب، ما ارع،  3است تعداد نشان داده شده  3زیه های شبکه مورد استفاده قرار گرفت. همانطور که در جدول 

مراتع متراکم، مراتع نیمه متراکم، مراتع کم تراکم، شهر، زراعت دیم، جنگل تناک و ارايای بادون پوشاش و سانگی مای 

 باشند.

 

 . لیست اسامی گروه های تشخیص داده شده در منطقه3جدول

 اختصار گروه

 L آب

 IF م ارع

 R2 مراتع نیمه متراکم

 URB شهر

 DF م کاریدی

 R1 مراتع متراکم
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 R3 مراتع کم تراکم

 BL ارايی بدون پوشش و سنگی

 F3 جنگل تنک

 

 نتایج و بحث

(.  در ایان تصااویر 6الای  3کلاس طبقه بندی شدند )شاکل  3پس از آموزم طبقه کننده ها، تمام منطقه مورد مطالعه در 

باا   (R2)(، سایاه نمایناده مراتاع نیماه متاراکم2با شماره )  (IF)ارع(، سب  نماینده م 4با شماره ) (L) رنگ آبی نماینده آب

(، فیاروزه ای نمایناده مراتاع 8با شماره )  (DF)(، زرد نماینده دیم کاری1با شماره )  (URB)(، قرم  نماینده شهر3شماره )

ن نماینده ارايی بادون پوشاش و (، بنفش روش1با شماره )  (R3)(، گلبهی نماینده مراتع کم تراکم6با شماره )  (R1)متراکم

( می باشند. به منظور ارزیابی نتاایج، داده 3با شماره ) (F3)(و قهوه ای روشن نماینده جنگل تنک 5با شماره ) (BL)سنگی 

های تست به کمک نقشه کاربری ارايی جمع آوری و با نتایج مقایسه شدند. برای هر یک از طبقه بندی کنناده هاا در دو 

از داده های نوری و نی  تلفیق داده های نوری و راداری، ماتریس خطاا محاسابه شاد. ایان مااتریس تعاداد  حالت استفاده

پیکسلهایی که به طور صحیح و نی  تعداد پیکسلهایی که به طور ناصحیح طبقه بندی شده اند را نشان می دهد. ماتریساهای 

 نشان داده شده است. 3ی ال 1خطای برآورد شده برای تمام حازت طبقه بندی در جداول 
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مراتع نیمه  3م ارع،  2آب،  4. طبقه بندی مینیمم فاصله ترکیز اپتیک و رادار. راهنمای نقشه به این صورت است: شماره 3شکل 

 جنگل تنک. 3ارايی بدون پوشش و سنگی و  5مراتع کم تراکم،  1مراتع متراکم،  6دیمکاری،  8شهر،  1متراکم، 

 

 



 
 

11 

 

 های کشاورزی نهمین کنگره ملی مهندسی ماشین

 )مکانیک بیوسیستم( و مکانیزاسیون 
 طبیعی دانشگاه تهرانورزی و منابعپردیس کشا

 کرج – 4331اردیبهشت  3و  2

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

مراتع  3م ارع،  2آب،  4رادار. راهنمای نقشه به این صورت است: شماره  و اپتیک ترکیز حد اکثر احتمال ندیب طبقه. 1 شکل

 جنگل تنک. 3ارايی بدون پوشش و سنگی و  5مراتع کم تراکم،  1مراتع متراکم،  6دیمکاری،  8شهر،  1نیمه متراکم، 
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مراتع نیمه  3م ارع،  2آب،  4رادار. راهنمای نقشه به این صورت است: شماره  بدون اپتیک احتمال اکثر حد بندی طبقه. 8 شکل

 جنگل تنک. 3ارايی بدون پوشش و سنگی و  5مراتع کم تراکم،  1مراتع متراکم،  6دیمکاری،  8شهر،  1متراکم، 

 

مراتع نیمه  3م ارع،  2آب،  4 رادار. راهنمای نقشه به این صورت است: شماره با شبکه عصبی ترکیز اپتیک بندی طبقه. 6 شکل

 جنگل تنک. 3ارايی بدون پوشش و سنگی و  5مراتع کم تراکم،  1مراتع متراکم،  6دیمکاری،  8شهر،  1متراکم، 

 

 نوری ریتصو ی. ماتریس خطا برای نتایج بدست آمده از طبقه بندی با استفاده از روم حداقل فاصله برا1جدول 

 طبقه بندی شده
 (%) زمینی واقعیت

L IF R2 URB R1 R3 BL F3 

L 100 0 0.34 0 0 0.02 0.14 0 

IF 0 63.92 6.25 0.79 15.01 0.84 3.47 4.63 

R2 0 6.80 17.02 1.79 13.80 15.36 11.21 14.25 

URB 0 0.11 8.61 80.88 0.59 9.10 24.54 1.40 

DF 0 11.87 0.07 0.41 0.12 0.65 0.12 0.12 
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R1 0 10.66 19.42 4.61 45.18 15.70 15.41 7.03 

R3 0 1.66 8.40 11.41 6.77 13.90 3.64 3.27 

BL 0 1.27 23.44 0.09 14.51 41.25 34.68 7.72 

F3 0 3.71 16.45 0 4.04 3.18 6.79 61.6 

 ارینوری و راد تصویر برای فاصله حداقل روم از استفاده با بندی طبقه از آمده بدست نتایج خطا برای ماتریس. 8 جدول

 طبقه بندی شده
 )%( زمینی واقعیت

L IF R2 URB R1 R3 BL F3 

L 100 38 0 0 0 0 0 0 

IF 0 60.31 0.47 0.95 22.35 0.20 0.52 17.78 

R2 0 0 14.91 0.62 6.37 18.16 14.41 16.14 

URB 0 0 12.99 88.34 0 1.76 18.85 0 

DF 0 1.55 0 0.09 0 0.34 0 0 

R1 0 0 9.19 4.93 47.83 39.09 23.86 7.92 

R3 0 0 6.80 4.84 1.94 11.59 3.98 0.48 

BL 0 0.07 29.68 0.24 8.22 27.78 32.45 0 

F3 0 0.07 25.95 0 13.30 1.08 5.94 57.68 

 

 نوری ریتصو ی. ماتریس خطا برای نتایج بدست آمده از طبقه بندی با استفاده از روم حداکثر احتمال برا6جدول 

 طبقه بندی شده
 )%( زمینی واقعیت

L IF R2 URB R1 R3 BL F3 

L 3373 3 3 3 3 3 3 3 

IF 3 15761 3743 3711 4711 4783 3743 3735 

R2 3 2726 81741 3 3712 45736 1788 2762 
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URB 3743 3733 3 35736 3 3734 3734 3 

DF 3 48723 3728 3733 3745 1723 3735 3 

R1 3 3713 41743 3 51721 46764 43711 3734 

R3 3 4733 6733 3741 4733 36713 2732 1763 

BL 3 3738 44736 3 5736 41743 65783 8735 

F3 3 4733 3711 3 3731 8733 3731 52715 

 

 شده زیترک ریتصو ی. ماتریس خطا برای نتایج بدست آمده از طبقه بندی با استفاده از روم حداکثر احتمال برا1جدول 

 طبقه بندی شده
 )%( زمینی قعیتوا

L IF R2 URB R1 R3 BL F3 

L 33733 3 3 3 3 3 3 3 

IF 3 54765 3726 3758 4753 4721 3735 4781 

R2 3 4783 82715 3 2724 46783 3733 8723 

URB 3743 3733 3 35753 3 3734 3734 3 

DF 3 41731 3738 3741 3748 1715 3745 3 

R1 3 3713 48723 3 52753 48743 41741 1763 

R3 3 4733 6763 3736 3758 38751 4762 1723 

BL 3 3743 41756 3 44742 23732 13736 1743 

F3 3 3783 1731 3731 4734 3718 3735 53742 
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 کیاپت ریتصو یبرا ی. ماتریس خطا برای نتایج بدست آمده از طبقه بندی با استفاده از روم شبکه عصب5جدول 

 طبقه بندی شده
 )%( مینیز واقعیت

L IF R2 URB R1 R3 BL F3 

L 433 3 3 3 3 3 3743 3 

IF 3 53733 4743 3765 4731 3733 3 42726 

R2 3 3743 24762 3 2723 8711 43788 3733 

URB 3 3744 3 35754 3 3731 3711 3 

DF 3 4714 3731 3 3732 3718 3 3 

R1 3 3786 45713 3713 14756 41781 23733 32743 

R3 3 3732 81762 3735 21732 18724 83711 44788 

BL 3 3 3731 3 3743 3735 2754 3734 

F3 3 3761 4743 3 3 3723 3 13748 

 

 شده زیترک ریتصو یبرا ی. ماتریس خطا برای نتایج بدست آمده از طبقه بندی با استفاده از روم شبکه عصب3جدول 

 طبقه بندی شده
 )%( زمینی واقعیت

L IF R2 URB R1 R3 BL F3 

L 433 3 3 3 3 3 3736 3 

IF 3 33733 3721 4731 4716 2713 3 3728 

R2 3 2741 33753 3 4742 1733 44731 1745 

URB 3 3734 3 35784 3 3 3718 3 
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DF 3 2726 3731 3 3731 4731 3 3 

R1 3 2766 23783 3735 51711 23746 34713 34724 

R3 3 4733 14734 3735 44763 65732 25726 1713 

BL 3 3 3735 3 3753 4734 21754 4745 

F3 3 3766 3736 3 3 3731 3732 13735 

 

داده  شینماا ریادر جادول ز جیدو پارامتر صحت کلی و يریز کاپا به کمک ماتریس خطا برای هر حالت برآورد شد. نتا

 شده اند.

 کاپا زیصحت و ير ری. مقاد43جدول

 روم طبقه بندی
 تصویر نوری + تصویر راداری تصویر نوری

 يریز کاپا صحت کلی يریز کاپا صحت کلی

 0.456 %51.93 0.397 %46.54 حداقل فاصله

 0.682 %71.86 0.675 %71.30 حداکثر احتمال

 0.615 %66.50 0.563 %62.24 شبکه عصبی

 

ز دو حالات اساتفاده از تصاویر نشان داده شده است، دقت روم حداکثر احتمال در هر یاک ا 43همانطور که در جدول 

نوری و استفاده از تصویر راداری در کنار تصویر نوری از بقیه روشها بازتر است. نکته حائ  اهمیت این است که در تماام 

روشها استفاده از تصویر راداری در کنار تصویر نوری باعث اف ایش دقت طبقه کننده شده است.در این حالت صحت کلی 

می باشد. بر اساس نتایج همچنین بهترین طبقه بنادی مرباوط باه آب و منااطق  37652و  %14756ترتیز  و يریز کاپا به

شهری بود. کمترین دقت نی  مربوط به مناطق دیم کاری بود. در واقع مناطق دیم کاری به هیچ عنوان طبقه بنادی نشاده و 

ی تواند عدم هم مانی بین داده های آموزشی استخراج شاده یکی از دزیل آن م .رفته اند بین از دیگر طبقات بین در تقریبا 

 از نقشه کاربری ارايی و تصاویر مورد استفاده باشد که باعث از بین رفتن یا تغییر کاربری کلاس زراعت دیم شده باشد. 

ه این دو نوع با توجه به هر یک از ویژگیهای تصاویر نوری و راداری و نقاط قوت و يعب آنها چنین استنباط می گردد ک

داده می توانند به خوبی مکمل هم باشند. از یک طرف اطلاعات طیفی که توسط تصاویر نوری ارائه می شوند و از طرفای 
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دیگر اطلاعات هندسی و مقدار رطوبت که به کمک داده راداری بدست می آید می توانند به طور هم مان در طبقاه بنادی 

د استفاده قرار گیرند. نتایج اخ  شده نشاان داد کاه اساتفاده هم ماان از تصااویر عوارض و تهیه نقشه کاربری ارايی مور

 نوری و راداری باعث اف ایش محتوای اطلاعاتی و در نتیجه بهبود طبقه بندی می گردد.

 

 نتیجه گیری

ابی قارار گرفات. در این مقاله امکان سنجی استفاده هم مان از داده های نوری و راداری در طبقه بندی تصویر ماورد ارزیا

کاه باه طاور هم ماان از منطقاه حوماه شاهر  Envisat ASARو راداری   Landsat 7برای این منظور از دو تصاویر ناوری 

مرودشت اخ  شده اند، استفاده شد. سه روم مختلب حداقل فاصله، حداکثر احتمال و شبکه عصبی به منظور طبقه بنادی 

ین مطالعه بیانگر آن بودند که کارآیی داده های ماهواره ای در تشاخیص عاوارض تصاویر مورد استفاده قرار گرفت. نتایج ا

به چند عامل اساسی وابسته است. اطلاعاتی که هر یک از تصاویر و زیه های اطلاعاتی مورد استفاده در اختیاار قارار مای 

عاريه ارائه می دهند در حالیکاه  دهد، در طبقه بندی نقش مهمی ایفا می کند.  تصاویر نوری اطلاعاتی در مورد طیب یک

تصاویر راداری حاوی اطلاعات از شکل هندسی، بافت )زبری و صافی سطح( و می ان رطوبت عاريه مای باشاند. نتاایج 

را  یدقت طبقه بناد توانینوری و رادار هم مان و استفاده توأم از آنها م ینشان داد که در صورت در دسترس بودن داده ها

که به کمک روم حاداکثر احتماال  ی. حداکثر دقت طبقه بنددیبهبود بخش ،یبسته به نوع روم طبقه بندالبته  یتا حدود

 یداده هاا عیاباشد کاه تاابع توز لیدل نیبه ا دیو شا ستیبود که دقت بازیی برای یک طبقه بندی  ن %14755بدست آمد 

ناداده اسات. در طبقاه بنادی  شیرا افا ا یت طبقه بنددق ادیهم ز کیآن با داده اپت زیترک نینبوده و بنابرا یگوس یرادار

حداکثر احتمال فرض بر این است که تابع چگالی احتمال تابع گوسی می باشد. در صاورتیکه مقادار ياریز باازپراکنش 

استخراجی از داده های راداری ممکن است فاقد این تابع توزیع باشند. ل ا توصیه می شاود ایان ملاحظاات در تحقیقاات 

 د نظر قرار گیرد.آتی م

 عمراج

 تصاویر با برنج گیاهی پوشش شاخصهای براورد. 4332 .غ،ر احمدی، آبکار،ع.، م.، درویشی، م.،.زرکش،م خیرخواه -1 

 .36-58 :18 طبیعی، جغرافیای پژوهشهای. اپتیک و راداری زمانه چند

 جنگلها و مراتع. قاتیه تحق(. انتشارات موسسیولوژیتوسوسی)ف یاهیگ ی. جامعه شناس4318م.  ،یعطر -2 

3-Ahmadpour, A., M. Shokri, K. Solaimani and J. Ghorbani. 2011. Evaluation of Satellite Data 

Efficiency in Identification of Plant Groups. Acta Ecologica Sinica, 31(6): 303-309. 



 
 

17 

 

 های کشاورزی نهمین کنگره ملی مهندسی ماشین

 )مکانیک بیوسیستم( و مکانیزاسیون 
 طبیعی دانشگاه تهرانورزی و منابعپردیس کشا

 کرج – 4331اردیبهشت  3و  2

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4-Aspinall, R. J., W. A. Marcus and J. W. Boardman. 2002. Considerations in collecting, 

processing and analyzing high spatial resolution hyperspectral data for environmental 

investigations. J. Geographical Systems, 4: 15-29. 

5-Depew, J. J. 2004. Habitat Selection And Movement Patterns of Cattle and White-Tailed Deer 

in a Temperate Savanna. Submitted to the Office of Graduate Studies of Texas A&M University 

in partial fulfillment of the requirements for the degree of Master of Science. p. 71.   

6-Dogan, O. K., Z. Akyurek and M. Beklioglu. 2009. Identification and mapping of submerged 

plants in a shallow lake using quickbird satellite data. Journal of Environmental Management, 

9(7): 2138-43. 

7-Frank, T. D. and S. A. Tweddale. 2006. The effect of spatial resolution on measurement of 

vegetation cover in three Mojave Desert shrub communities. Journal of Arid Environments, 67: 

88-99. 

8-Hardisky, M. A., F. C. Daiber, C. T. Roman and V. Klemas. 1984. Remote sensing of biomass 

and annual net aerial primary productivity of a salt marsh. Remote Sensing of Environment, 16(2): 

91-106. 

9-Hoersch, B., G. Braun and U. Schmidt. 2002. Relation between landform and vegetation in 

alpine regions of Wallis, Switzerland. A multiscale remote sensing and GIS approach. Computers, 

Environment & Urban Systems, 26(2-3): 113-139. 

10-Johansen, K., S. Phinn, I. Dixon, D. Douglas and L. Lowry. 2007. Comparison of image and 

rapid field assessments of riparian zone condition in Australian tropical savannas. Forest Ecology 

& Management, 240(1-3): 42-60. 

11-Kent, M. and P. Coker. 1992. Vegetation Description and Analysis. John Wiley and Sons, 

England. P. 384. 

12-Kokaly, R. F., D. G. Despain, R. N. Clark and K. E. Livo. 2003. Mapping vegetation in 

Yellowstone National Park using spectral feature analysis of AVIRIS data. Remote Sensing of 

Environment, 84: 437-456. 

13-Kruse, A. and J. Raines. 1984.Technique for enhancing digital color images by contrast 

stretching in Munsell color space, In Proceedings of the ERIM Third Thematic Conference, 

Environmental Research Institute of Michigan, Ann Arbor, MI, Pages:755-760. 

14-Laba, M., R. Downs, S. Smith, S. Welsh, C. Neider, S. White, M. Richmond, W. Philpot and P. 

Baveye. 2008. Mapping invasive wetland plants in the Hudson River National Estuarine Research 

Reserve using quickbird satellite imagery. Remote Sensing of Environment, 112(1): 286-300. 

15-Lu, D., E. Moran, and M. Batistella. 2003. Linear mixture model applied to Amazonian 

vegetation classification. Remote Sensing of Environment, 87(4): 456-469. 

16-Magee, T. K., P. L. Ringold, and M. A. Bollman. 2008. Alien species importance in native 

vegetation along wadeable streams, John Day River basin, Oregon, USA. Plant Ecology, 195: 

287-307. 



 
 

18 

 

 های کشاورزی نهمین کنگره ملی مهندسی ماشین

 )مکانیک بیوسیستم( و مکانیزاسیون 
 طبیعی دانشگاه تهرانورزی و منابعپردیس کشا

 کرج – 4331اردیبهشت  3و  2

 

 

 

 

 

 

 

 

 

17-Muller-Dombois, D. and H. Ellenberge. 1974. Aims and Methods of Vegetation Ecology. John 

Wiley and Sons, New York. P. 574. 

18-Richards, J. A. 1999. Remote Sensing Digital Image Analysis, Springer-Verlag, Berlin. P. 240. 

19-Rocchini, D. 2007. Effects of spatial and spectral resolution in estimating ecosystem α-

diversity by satellite imagery. Remote Sensing of Environment, 111(4): 423-434. 

20-Sparrow, A. D., M. H. Friedel and D. M. Stafford Smith.1997. A landscape-scale model of 

shrub and herbage dynamics in Central Australia, validated by satellite data. Ecological Modeling, 

97(3): 197-216. 

21-Thomas, V., P. Treitz, D. Jelinski, M. Miller, P. Lafleur and J. H. McCaughey. 2002. Image 

classification of a northern peatland complex using spectral and plant community data. Remote 

Sensing of Environment, 84(1): 83-99. 

22-Treitz, P. M. and P. J. Howarth. 2000. Integrating spectral, spatial, and terrain variables for 

forest ecosystem classification. Photogrammetric Engineering & Remote Sensing,66(3): 305-317. 

23-Vaiphasa, C., A. K. Skidmore and W. F. de Boer. 2006. A post-classifier for mangrove 

mapping using ecological data. ISPRS Journal of Photogrammetry & Remote Sensing, 61(1): 1-

10. 

24-Vaiphasa, C., A. K. Skidmore, W. F. de Boer and T. Vaiphasa. 2007. A hyperspectral band 

selector for plant species discrimination. ISPRS Journal of Photogrammetry & Remote Sensing, 

62(3): 225-235. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 
 

19 

 

 های کشاورزی نهمین کنگره ملی مهندسی ماشین

 )مکانیک بیوسیستم( و مکانیزاسیون 
 طبیعی دانشگاه تهرانورزی و منابعپردیس کشا

 کرج – 4331اردیبهشت  3و  2

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Evaluation of Envisat ASAR & Landsat 7 data fusion for classification (Case 

study: Marvdasht Plain) 

 abstract 

In this study it is tried to fuse radar data of Envisat ASAR with optic data of Landsat 7 for classification of effects of 

surface especially green vegetation, in suburban areas of Marvdasht, a thriving agricultural area in Fars. The main 

purpose of this paper is the feasibility of improving the classification results with the use of radar and optical data. 

First sigma nought values were obtained from radar calibration data. Then dese data fused with the optic data as one 

of its bands. And then classification with three methods of minimum distance, maximum likelihood and neural net 

was performed. The efficiency of each classification method was checked by two indexes of overall accuracy and 

cappa coefficient. Generally using the combination of radar and optic data improved the classification accuracy and 

the results were improved compared with using only optic data. And finally maximum likelihood method of 

classification for fused data, with overall accuracy of 71.85% and cappa coefficient of 0.682 was chosen as the best 

for classification of these data. 

Key words: Landsat 7, Envisat ASAR, classification, optic, radar 

 

 

 


