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TestnoǇƻŘǊǳőƧŜςGrad Dubrovnik i okolica
Å½ŀƘǘƧŜǾƴƻ ǇƻŘǊǳőƧŜ Ȋŀ ƪƭŀǎƛŦƛƪŀŎƛƧǳΥ 

- Pojava svih klasa (VodeneǇƻǾǊǑƛƴŜsamo na nekoliko lokacija)

-aƛƧŜǑŀƴƧŜ ƪƭŀǎŀ όArtificial s. and Bare land s.)

-aŀƴƧŀ ǇƻǾǊǑƛƴŀ ǘŜǎǘƴƻƎ ǇƻŘǊǳőƧŀ ςƭŀƪǑŜ Ȋŀ ǘŜǎǘƛǊŀǘƛ ƳŜǘƻŘƻƭƻƎƛƧǳ



Land cover konceptualnimodel



Metodologija

Å

ÅYƻǊƛǑǘŜƴƛ ǎƻŦǘǾŜǊ Ȋŀ ǊŀȊǾƻƧ ƳŜǘƻŘƻƭƻƎƛƧŜΥ 
eCognitionDeveloper10.2

ÅInputi: 1. DOF snimke 2019./2020. (4 
kanala:R,G,B,CIR)

- Prostorna rezolucija: 0.5 m

ÅSpektralni indeksi: NDVI, NDWI, NDSI

Izazovi: - Sjene

-tƻŘǊǳőƧŀ ǎƴƛƳƭƧŜƴŀ ǳ ǊŀȊƭƛőƛǘƛƳ 
dijelovima godine



Metodologija- Inputi: 2. Sentinel 2 snimke

Å13 kanala, Prostorna rezolucija: 10 m

ÅMultitemporalƴŀ ŀƴŀƭƛȊŀΥ ƪƭƧǳőƴƻ Ȋŀ /ǊƻǇǎ ǎǳǊŦŀŎŜǎ

ÅDatumi: 4. 5., 28.6, 28.7., 21.10             Stacked

Datum snimke: 4. svibnja Datum snimke: 28. srpnja



Metodologija ς Inputi: 3.Uzorci za treniranje

ÅCilj: Detektirati Ǒǘƻ ǾƛǑŜ ǘƻőŀƪŀ/ǇƻŘǊǳőƧŀ koje pripadaju pojedinoj klasi

Åр ƪƭŀǎŀ ό±ƻŘŜƴŜ ǇƻǾǊǑƛƴŜ ƛȊōŀőŜƴŜ Ȋŀ ǘŜǎǘƴƻ ǇƻŘǊǳőƧŜύ

ÅUzorkovanje ςƎǊƛŘ ǘƻőƪŜ рллϝрлл Ƴ



Metodologija ς Inputi: 3.Uzorci za treniranje
ÅCilj: Detektirati Ǒǘƻ ǾƛǑŜ ǘƻőŀƪŀ/ǇƻŘǊǳőƧŀ koje pripadaju pojedinoj klasi

Åр ƪƭŀǎŀ ό±ƻŘŜƴŜ ǇƻǾǊǑƛƴŜ ƛȊōŀőŜƴŜ Ȋŀ ǘŜǎǘƴƻ ǇƻŘǊǳőƧŜύ

Klasa Broj uzoraka za treniranje

Artificial surfaces 579

Bare land surfaces 484

Crops surfaces 72

Grassland surfaces 85

Woody surfaces 304

Total 1328



OBIA Prvi korak: Segmentacija snimke - 
pƻőŜǘƴŀ

ÅOBIA: Object-Based Image Analysis

ÅCilj segmentacije: razdvojiti snimku u mnogobrojne dijelove (objekte) bazirano 
na karakteristikama piksela

ÅYƭƧǳőŀƴ ƧŜ ƛȊōƻǊ ǎƭƻƧŜǾŀ ƛ ǇŀǊŀƳŜǘŀǊŀ



OBIA Prvikorak: Segmentacijasnimke-
ǇƻőŜǘƴŀ



OBIA Drugi korak: Pridodavanje klase 
objektima

ÅTi objekti postaju trening uzorci za objektno orijentiranu 

nadziranu klasifikaciju (3. korak)

VEGETATION

NON-VEGETATION



OBIA ¢ǊŜŏƛ ƪƻǊŀƪ: Nadzirana klasifikacija
ÅIzbor algoritama i parametara

ÅAlgoritam prema uzorcima za treniranje i ostalim karakteristikama dodijeli klasu svakom objektu
     

ÅKlase: 1. Vegetation, 2. Non-VegetationVEGETATION NON-VEGETATION



OBIA ¢ǊŜŏƛ ƪƻǊŀƪ: Nadzirana klasifikacija

ÅKlase: 1. Vegetation,   2. Non - VegetationNON-VEGETATIONVEGETATION



h.L! ¢ǊŜŏƛ ƪƻǊŀƪΥ bŀŘȊƛǊŀƴŀ ƪƭŀǎƛŦƛƪŀŎƛƧŀ

ÅKlase: 1. Vegetation, 2. Non - VegetationVEGETATION NON-VEGETATION



ÅPostupak ponavljamo odvojeno za klase vegetation i non-vegetation:
Å1. Segmentacija snimke (stvaranje objekata)

Å2. Dodavanje novih trening uzoraka

Å3. Nadzirana klasifikacija

LIFE 19 GIC/HR/001270

ÅwŀȊƭƛőƛǘƛ parametri - karakteristike objekata, ǎǘŀǘƛǎǘƛőƪŜ 
vrijednosti objekata 

VEGETATIONNON-VEGETATION

CROPS SURFACES

GRASSLAND SURFACES

WOODY SURFACES

ARTIFICIAL SURFACES

BARE LAND SURFACES



Finalni rezultati LC sloja 

LIFE 19 GIC/HR/001270



Finalni rezultati LC sloja 
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Finalni rezultati LC sloja 

LIFE 19 GIC/HR/001270


