
Imagerie aérospatiale pour la vérification et
le maintien de la paix : trois études

Figure 4 Fonctionnement d'un scanneur linéaire aéroporté

Un miroir tournant perpendiculairement à l'axa de vol permet de balayer le soi par ban-
desdes successives. De plus, les bandes soc adjacentes, car l'aéronef se déplace- [(c)
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l'axe de vol. À chaque cycle du miroir, une bande au sol, située à la normale de
la trajectoire de vol, est balayée. Comme l'aéronef se déplace vers l'avant, des
balayages successifs couvrent les bandes adjacentes à la première au sol, ce qui
crée une image bidimensionnelle (Figure 4). On peut afficher les données en
temps quasi réel sur un écran ou un papier photothermographique, pendant le
survol. Cependant, on enregistre plutôt les données sur un ruban magnétique ou
un autre support d'information, puis on les traite une fois l'aéronef rentré à sa
base, pour obtenir ainsi les images à interpréter.

Aucun des capteurs décrits plus haut ne peut pénétrer les nuages, contrai-
rement aux radars aéroportés, qui peuvent en outre servir de jour ou de nuit, car
ils fournissent leur propre éclairement.

Le radar (abréviation formée à partir des mots anglais radio detection and
ranging, c'est-à-dire détection et télémétrie par radio-électricité) est un capteur
actif qui émet de courtes ondes en hyperfréquences et qui enregistre ensuite les
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