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594 ZENOTAQZZIH OPOAOTIIA

11 angle d’ orientation de la scéne SPOT ywvia T000avatoALouoU TS oxnvIjC
SPOT

Touéags: Hhextpopayvnuxn mhieaviyvevor/ Aopupopog SPOT

210 EMIEDO TNEC orNVNE SPOT, Elval 1) Yovia Tov oynuatiletal axo
ToV peonuUPovd mov TEQVA U0 TO XEVIQO TS OUNVIG KL TNV
HAOETO OTNV REVIOLXY] YOUUWU NG OXNVNIS SPOT.

Znueiwon: H yovia avt evoloropevy) petalv 0° xa 360° xatd m
deELooToodN pood, Bewoeital, €€ 0olopo, mavroTe BeTin.

assemblage d’ images jA. mosaique d’images

12 avers de pente radar TAcVQES TS XAIOEWS DaVTUO

Touéag: Hhextpopnayvnuixn mieaviyvevon/ Texvohoyia twv vieo-
oUYVOTNTOV (CVUTEQLACUPAVOUEVIIV KUL TWV OUVTLO)

Mépog g ExTaong Tov POIO%ETUL EVAVTL TOU PHETWUXOT KOUATOC.
Biére exiong: ombre de radar, revers de pente radar
Ayyloaueotxavixog opog: radar foreslope

13 bathymetre a lidar Safvueroo lidar
Touéag: Hiertoopayvntuxy Theaviyvevon

‘Opyavo mov yonowuoToleltal ot pétonon twv vrofouvyinv fa-
Bwv ue ) fonbeia evog Aéleo.

Ayyroauepixavixog opog: lidar bathymeter

14 calibrage ov6uion
Touéag: Tnheaviyvevon

PUOBuion tov OTL pia pETONoN avixel oF ma TAEN EVIAOEWS oY TE-
OLEXETAL PETUED OVO TROXABOQLOUEVIV OOLAKMV TULODV.

Ayyloaueotxavixog opog: calibration
canal de données [A. canal de transmission de données

15 canal de transmission de données d/cvAoc ueTadooEmS dedOUEVDV
Boayvypoagia: canal de données
Tougag: Hhextpopayvnuixy) tmieaviyvevon/ Aooupooog SPOT

Mépocg g #atepyOUEVNS 000V HETUDOOEWS, TOV UETADEQEL OF £V
otaBud vrodoyng, Ta dedouéva mov eMjdpOnoav atd To wdE -
o GooTiO.
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Inueiwon: 1. Kat' enéxtaon n Bemonon avt epappoletal €€ Loov
®aL yia Ta dedopéva evog TEToLov daviov.
2. N tovg SPOT 1 ®nan 2 vadpyovy dVo diaviot TOV TU-
MOV AUTOV IOV HETAOIOOVY pE pLa por) Twv 25 Mbit/s.

Avyyhoaueoixavixog opog: data channel

16 capteur ovAAEXTYC
Touéag: HLEXTOOUMYVNTLRY) TAEQAVIYVELO)
‘Opyavo mov oVALEYEL TNV axTIVOPOAOTNEVY] EVEQYELU, TTOU TTOOEQ-
YETAL ATO TV VIO OROTEVOT] OXRNVY] %Al EXTEUTEL EVOL AVTIOTOL-
F0 AL LETONOLHO TAEXTOLXO ONUL.
Snueiwon: 1. Oewpolue 611 0 pwroyeuPindg Bahapog elval emi-
one évac ovAAEXRTNES, Tap’ OAO OV OEV EXTEWTEL NAEXTOOVIXO

onua.

2. O 6pog capteur (OUAAERTNG) EOGUAUEVT YONOLUOTTOL-
£(Tal TOAAES POOES YL VAL VITOONAMOEL TOV «OVIYVEUTY)».

3. O mabnuxog dénme (capteur passif) duaxolveral
(o TOV EVEQYNTLXO O€XTY) (capteur actif).

AyyAOoQuUEpIXAVIXOS 0QOG: TEMOLE Sensor

17 capteur actif eveoynTI*OS OVAAEXTNS

Touéag: Hhextpopayvntixi theaviyvevon/ Texvohoyia Tmv viep-
oUyvOTHTMV (OUUTEQLAGUPUVOUEVWV Rl TWV QUVTAQ)

SuALERTNS OTOV Omol0 €xEL evoopatwBel 1 ovvdebel Evac mopmog
MOV AXTIVOPOAEL TNV OXRNVY] OTNV PUOUATLAT) TALVLA TOU DEXTY).

Snueiwon: 1. Ta pavrap o ta lidar elvon magadelypata «eveoyn-
TLAMV CUAAERTOVS,

2. T TepMTWOoN TV OVALEXTOV GWTOSC, 1) VITOO0YY) EXEL

YiIVEL O QUOPATIAY TAULVIO OLAPOQETIHY) EXEIVIS TNG EXTOWITNS.

Ayyioaueoixavixog 0pog: active sensor
capteur de luminescence PA. capteur actif

I8 capteur en peigne 0apWTIXOS OVAAEXTIS
Touéac: HhextoopayvnTixy] TNAEQVLYVEVOT)
SUALEXTIS TOU OO0V O AVIXVEUTNS ATOTEAE(TAL A0 TOAAL avi-

YVEUTIAM RUTTOOO RE(PEVQ ETTL EVOELRG, OV OEXOVTAL OVYYOO-
VOIS TNV EXTERTTOUEVT] EVEQYELXL TTOU TTOOEQYETUL AT TNV ORI V).



