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Описание:
Утилита позволяет связывать точки из разных слоев на основе их пространственного положения.

В каких задачах используется утилита SearchObjects: 

1. Экологические исследования поведения животных. Характерным примером таких работ является поиск принципов ориентации птиц в пространстве. Их передвижение фиксируется с помощью GPS-приемников. Точки треков сопоставляют с характеристиками, которые могут использоваться птицами при полете: напряженность магнитного поля, положение солнца, линии побережий и др. Ученые устанавливают связь между этими переменными и полетом птиц. Утилита SearchObjects позволяет связать точки треков птиц с объектами, влияющими на их ориентацию, в среде MapInfo.

2. Эколого-географическое моделирование и картографирование. В настоящее время для картографирования широко используются данные дистанционного зондирования (ДДЗ). Основанные на детерминированых процессах отражения солнечного света от земной поверхности, ДДЗ является достоверным и оперативным источником информации о разнообразных свойствах отражательной поверхности (растительность, почвы, рельеф и др.). Особый класс исследований связан с описаниями или измерениями на местности каких-либо характеристик (биомасса, листовой индекс, запас углерода в почве и т.п.). Точки полевых описаний сопоставляются с пикселем дистанционной съемки, в которые они пространственно попадают (утилита SearchObjects). Следующим шагом является построение статистических моделей общего вида:
значения моделируемой переменной = f(данные дистанционного рельефа, рельеф и его характеристики, климатические данные и прочее в зависимости от задач конкретного исследования)

С какими данными работает утилита:

Есть два слоя MapInfo: первый с точками полевых описаний или треков животных (красные кружки на рисунке), второй содержит точки, с которыми нужно связать точки из первого слоя (зеленые крестики). Обычно точки второго слоя соответствуют элементам регулярной сетки (случай 1). Точки расположенны в пространстве с регулярным шагом (пиксели сканерной съемки, цифровой модели рельефа, растровых карт и др.). Такие типы слоев создаются в MapInfo с помощью команды Table - Create Points, на базе таблицы, содержащей координаты элементов ГРИДа и семантических переменных.

Желательно, что бы оба слоя имели одинаковые географические проекции. Рабочая проекция утилиты задается проекцией первого слоя с точками. 

Текущая версия утилиты чувствительна к наличию в слое удаленных, но не "упакованных" записей (серые пустые строчки в режиме табличного просмотра слоя MapInfo). Для корректной работы утилиты, предварительно упакуйте рабочии слои командой Table - Maintenance - Pack Table.


Как работает утилита:

После запуска утилиты в основном меню MapInfo справа добавляется новый раздел Search Objects. Пользователь может выбрать один из возможных алгоритмов поиска. 

1. Matrix (GRID) cases — используется если точки второго слоя расположены в пространстве с регулярным шагом и образуют прямоугольную матрицу или ГРИД (случай 1). В этом случае для каждой точки первого слоя легко определить пиксель, в который пространственно эта точка попадает. Для этого нужно определить минимальные/максимальные координаты, пространственное разрешение и число элементов в слое с ГРИДом. 

[+] - быстрая работа алгоритма, однозначный поиск связанного пикселя
[-] - определенные требования к структуре слоя ГРИД; в некоторых случаях возникает необъяснимая ошибка при вычислении параметров ГРИДа.

2. Nearest Object — используется если точки второго слоя расположены в пространстве не регулярно (случай 2). Для каждой точки первого слоя строится буфер, в пределах которого проверяется наличие точек из второго слоя. Если буфер "пустой", то размеры увеличиваются на заданную величину и проверка выполняется снова. Процедура выполняется либо до положительного результата, либо до достижения заданного пользователем количества иттераций. 

[+] - независимость от пространственного положения точек
[-] - возможность ситуации, когда в буфер будет попадать более одной точки; время работы алгоритма

Независимо от выбранного алгоритма, первый открывшийся диалог предлагает выбрать рабочии слои. Первым указывается слой MapInfo, содержащий точки, для которых будет осуществляться поиск ближайшего объекта. Далее, для простоты, будем такие точки называть - точками поиска. Для второго слоя необходимо выбрать поля, которые нужно сопоставить с точками поиска. Выбранные поля будут добавлены к таблице первого слоя.
Примечание: В каждом алгоритме, если точка первого слоя расположена за пределами второго слоя, ей присуждается значения пропуска: -9999. 

Алгоритм Matrix (GRID) cases:

Данный алгоритм для каждой точки поиска определяет пиксель, в который эта точка пространственно попадает.

    Сначало определяются параметры ГРИДа (мин/максим координаты, пространственное разрешение, количество строк и столбцов). Они вычисляются автоматически путем анализа таблицы с точками матрицы и выводятся во втором диалоге. Желательно проверить полученные параметры. Ошибка в одном из них приведет к неправлильному результату. В некоторых случаях отмечается необъяснимая ошибка при вычислении пространственного разрешения матрицы. В этом случае достаточно ввести правильное значение и, нажав кнопку Reload, обновить параметры матрицы.

    Существует возможность задать дополнительные параметры поиска (кнопка Advance options):

1. Coordinats of case GRID location. В некоторых программах координаты пикселей (ячеек ГРИДа) даются для его центра (например Surfer). А координаты пикселей космических снимков обычно даются для левого верхнего угла пикселя (Erdas imagine). Ошибка при определении этого параметра приведет в результате к ошибке на один пиксель. Причины этого иллюстрирует соответствующий рисунок. Красные кресты это точки матрицы. Их положение одинаково, но положение соответствующих им квадратов пикселей различно. Поэтому в первом случае точка поиска (синяя точка) принадлежит второму пикселю, а во втором первому.

2. Size of buffer — размер буфера. По умолчанию утилита находит один единственный пиксель, в который пространственно пападает точка поиска. Но иногда нужно найти и соседние с этой точкой элементы матрицы. Например когда координаты точки поиска определены с ошибкой и она может находиться в одном из соседних пикселей. Если размер буфера установить равным 3, то точке поиска будут сопоставлены 9 пикселей (один центральный и 8 его соседей). В результирующей таблице им будут соответствовать колонки, имена которых оканчиваются числом. Число указывает номер пикселя в буфере. Нумерация пикселей в буфере ведется слева направо, сверху вниз. 

3. Save GRID case to new table. При желании можно проверить качество работы - если не убирать галочку с опции "Сохранить результат в новую таблицу", то точки матрицы, в которые "попадают" точки треков будут сохранены в слой "GridPoint.tab". 

Настроив параметры работы алгоритма, можно начать работу утилиты. Все результаты будут автоматически сохранены. Известно несколько ситуаций, вызывающие сообщения об ошибках. 

Сообщения об ошибках: 

· "Attention, uncertain situation of the GRID first point" - Внимание, неопределенное положение первой точки ГРИДа. Алгоритм расчитан на случай, когда первая точка ГРИДа раполагается в левом верхнем, либо левом-нижнем углах ГРИДа и сортировка точек задана сначало по широте, затем по долготе. В любых иных ситуациях будет появляться подобное сообщение, работа утилиты будет останавливаться. Что бы устранить эту проблему, отсортируйте точки ГРИДа: первый порядок - по широте (по убыванию географической широта), второй по долготе (по возрастанию). Сделать это можно в Access, Excell, Statistica и др. программах. Затем по отсортированной таблице вновь создайте точки MapInfo.

· "Table [GridPoint] created in previous session is open now. Please close or delete table: GridPoint.tab". Ситуация возникает, когда в разделе Advance option установлена галочка у параметра Save GRID case to new table. При этом таблица с именем [GridPoint] уже существует и открыта в MapInfo. Необходимо закрыть или удалить эту таблицу.

"The field - [Имя поля] - of table [Имя таблицы] are exist. Please delete this field or choose another table of points". Выбранные рабочие поля уже существуют в таблице с точками поиска. Необходимо их удалить или переименовать или выбрать другие таблицы
