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S ystem GRASS służy do wykonywa-
nia analiz oraz zarządzania danymi 
geoprzestrzennymi, przetwarzania 

oraz edytowania złożonych map i obrazów 
rastrowych, modelowania przestrzennego 
oraz wizualizacji. Pracuje w oparciu o pro-
gramową strukturę warstw. Działa na róż-
nych platformach, wykorzystując graficz-
ny interfejs użytkownika oraz powłokę 
w systemie X Window. Jest rozprowadza-
ny w ramach GNU General Public License 
i dostępny na stronie głównej http://grass.
itc.it/. Istnieje możliwość zainstalowania 
pakietu GRASS w systemie operacyjnym 
Windows z wykorzystaniem środowiska 
Cygwin.

POWSTAWANIE 
OPROGRAMOWANIA GRASS

Pierwsze systemy typu GIS powsta-
wały na początku lat 80. ubiegłego wie-
ku. Wtedy właśnie w laboratorium US 
Army Corps of Engineers’ Construction 
Engineering Research Laboratory (USA/
CERL) w Champaign (Illinois) rozpoczęto 
prace nad wykorzystaniem GIS-u w dzie-
dzinie monitorowania i zarządzania za-
sobami środowiskowymi. Bezpośredni 
powód podjęcia takich badań wiązał się 
z nałożeniem przez Departament Obro-
ny USA obowiązku kontroli nad środo-
wiskiem. Zadanie polegało na napisaniu 
hybrydowego (rastrowo-wektorowego) 
systemu GIS.

W roku 1982 powstaje prekursor 
GRASS-a – FHIS (Fort Hood Information 
System) przeznaczony na platformę Vax 
11/780, a rok później – IGIS (Installation 
Geographic Information System) pracu-
jący na platformie SUN-1 Microcompu-
ter. Pierwszy system GRASS (platformy 

Historia i podstawowe funkcje systemu

GRASS
System GRASS (Geographic Resources Analysis Support Sys-
tem) jest specjalizowanym oprogramowaniem typu Open Source 
GIS przeznaczonym do przeprowadzania analiz danych geoprze-
strzennych. Z wykorzystaniem wbudowanych modułów system 
GRASS umożliwia przetwarzanie danych rastrowych, topologicz-
nych danych wektorowych oraz zobrazowań satelitarnych.

SUN-1 i Masscomp) powstaje w roku 1984, 
ale jego początek jako samodzielnego, nie-
zależnego oprogramowania datuje się na 
rok 1985 (GRASS 1.0.). Dalej były: GRASS 
1.1. (1986), GRASS 2.0 (1987) i GRASS 3.2 
(1988). Kolejna wersja, GRASS 4.0 (1991), 
zostaje udostępniona w internecie i zysku-
je popularność w środowiskach nauko-
wych, biznesie oraz agendach rządowych. 
Lata od 1993 do 1995 stanowią okres roz-
woju systemu GRASS 4.1 oraz GRASS 
4.1.5 – portu do Linuksa. 

W roku 1996 kończy się wsparcie USA-
-CERL dla tego systemu i jest to jednocześ-
nie początek nowego rozdziału w jego 
rozwoju. W 1997 r. kontrolę nad tworze-
niem oprogramowania GRASS  przejmuje 
uformowana na Uniwersytecie w Baylor 
grupa pod nazwą „GRASS Research Gro-
up”. W roku 1999 powstaje GRASS De-
velopment Team: Markus Neteler i Bru-
ce Byars koordynują wysiłki zmierzające 
do utworzenia jednej międzynarodowej 
grupy programistów pracujących nad roz-
wojem systemu. W roku 1999 powstaje 
GRASS 5.0 w ramach licencji GNU GPL 
z obsługą operacji zmiennopozycyjnych 
oraz wartości NULL w modułach rastro-
wych. Ponadto udostępniona zostaje wer-
sja GRASS 5.0 z zainstalowanym serwe-
rem CVS (Concurrent Versions System). 
W roku 2001 powstaje oprogramowanie 
Request Tracker (RT) – zapewniające za-
rządzanie oraz monitorowanie prac przy 
tworzeniu systemu. W tym samym czasie 
strony internetowe z oprogramowaniem 
GRASS zostają przeniesione z Uniwersy-

tetu w Hanowerze (Niemcy) do ITC-irst 
(Trento, Włochy). We wrześniu 2002 wy-
dana zostaje stabilna wersja GRASS 5.0.0, 
a w Trento prowadzone są prace nad wer-
sją GRASS 5.1. W listopadzie 2003 r. po-
wstaje wersja zamrożona GRASS 5.0.x  
z możliwością wprowadzania zmian je-
dynie w przypadku odkrycia poważnych 
błędów. W maju 2004 roku zamrożona zo-
staje wersja GRASS 5.3. W czerwcu  wy-
chodzi wersja systemu GRASS 5.7.0.

GRASS 6.0
W ostatnich latach trwały intensywne 

prace nad nową wersją oprogramowania 
GRASS 6.0 prowadzone oraz kierowane 
i koordynowane przez ITC-irst/GRASS 
Development Team. Kolejne wersje wno-
szą do pakietu coraz to nowe funkcjo-
nalności, zmieniając sposób pracy i ob-
sługi programu, dając użytkownikowi 
możliwość dostępu do wielu nowych 
możliwości oraz analiz przestrzennych. 
GRASS 6.0 stanowi już w pełni rozwi-
nięty system GIS z nowym silnikiem ob-
sługującym topologiczne dane wektoro-
we 2D/3D wraz ze wsparciem analiz sieci 
wektorowych. Zarządzanie atrybutami 
ma miejsce na poziomie DBMS (Databa-
se Management System) w standardzie 
SQL (Structured Query Language). Zło-
żoność oraz funkcjonalność wizualiza-
cji zostaje wydatnie zwiększona dzięki 
rozbudowaniu aplikacji NVIZ – zapew-
niającej wyświetlanie wektorowych da-
nych 3D oraz wokseli. System komu-
nikatów oprogramowania jest w dużej 
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ster. Istnieje możliwość bezpośredniego 
wydania polecenia z modułu r.in w li-
nii poleceń systemu GRASS lub poprzez 
wykorzystanie dedykowanych okienek 
dialogowych uruchamianych z pozio-
mu paska menu aplikacji zarządzającej 
systemu.

Dane wektorowe mogą zostać zaim-
portowane do systemu GRASS z nastę-
pujących formatów ArcInfo-Coverage, 
CSV (Comma Separated Variables) , DGN 
(V8 DGN Format), SHAPE, GML (Geogra-
phic Markup Language), MapInfo, My-
SQL, ODBC, OGDI (Open Geographic Da-
tastore Interface),  PostgreSQL / PostGIS, 
S57 (International Hydrographic Organi-
zation S57 Format), SDTS (Spatial Data 
Transfer Standard), TIGER oraz UK .NTF 
(UK National Transfer Format).

Modułem importu danych wektoro-
wych jest v.in.ogr. Nazwa pliku danych 
dsn (DataSource Name) może określać 
plik, katalog, połączenie z bazą danych 
w zależności od wybranego formatu da-
nych. GRASS jest systemem topologicz-
nym i z tego względu dane bez informa-
cji topologicznej (takie jak na przykład 
pliki shape) zostają przetransformowa-
ne do postaci reprezentacji topologicznej 

części zinternacjonalizowany. Ponadto 
GRASS został zintegrowany z bibliote-
kami GDAL/OGR, wspierając wiele for-
matów rastrowych oraz wektorowych, 
włącznie z OGC Simple Features. Zwięk-
szona łatwość obsługi oprogramowania 
GRASS wiąże się z oddaniem do użyt-
ku nowej aplikacji zarządzającej oraz in-
tegracją z projektem QGIS (http://www.
qgis.org). 

Główna st rona oprogramowania 
GRASS wraz z forami mailowymi znaj-
duje się w ITC-irst we Włoszech (SSI/
MPBA Group). Kod źródłowy razem 
z oprogramowaniem kontroli błędów 
umieszczono na serwerze CVS dostęp-
nym przez stronę firmy konsultingowej 
Intevation GmbH. Lista użytkowników 
systemu GRASS znajduje się na stronie 
Uniwersytetu w Baylor, USA.

APLIKACJA ZARZĄDZAJĄCA 
I PODSTAWOWE MODUŁY 

Począwszy od wersji GRASS 6.0 system 
dysponuje dwoma niezależnymi środowi-
skami aplikacyjnymi. Pierwszym z nich 
jest standardowy wiersz poleceń służący 
do ich wprowadzania. Drugim środowi-
skiem aplikacyjnym jest całkowicie zmo-
dyfikowany interfejs graficzny aplikacji. 
W przypadku wprowadzenia nazwy pole-
cenia w wierszu poleceń bez parametrów 
pojawia się dedykowane okienko dialogo-
we obsługi polecenia. Aplikacja zarządza-
jąca posiada wiele podstawowych funkcji 
ułatwiających i usprawniających obsługę 
z wykorzystaniem myszy, a także umoż-
liwiających wygodne oraz intuicyjne po-
sługiwanie się systemem.

GRASS składa się z modułów przed-
stawionych w tabeli obok. Domyślnie 
do przechowywania atrybutów wyko-
rzystywane są pliki bazodanowe zapi-
sane w formacie dBase. Ponadto możli-
we jest wykorzystanie interfejsów do baz 

MODUŁY SYSTEMU GRASS
Prefiks Klasa Znaczenie
d.* display interfejs graficzny użytkownika
r.* raster przetwarzanie danych rastrowych
i.* imagery przetwarzanie obrazów satelitarnych 

oraz zdjęć lotniczych
v.* vector przetwarzanie danych wektorowych
g.* general polecenia operacji na plikach
p.* paint polecenia edycji map
ps.* postscript polecenia edycji map w formacie 

postscript
db.* database moduły dostępu do baz danych
r3.* voxel raster przetwarzanie danych rastrowych 3D

zewnętrznych DBMS (Database Manage-
ment Systems), takich jak PostgreSQL, 
MySQL, Oracle. 

W systemie GRASS obsługiwane są 
zarówno dane rastrowe, jak i wektoro-
we. Dane wektorowe charakteryzują się 
stosunkowo niewielką objętością zajmo-
wanej pamięci oraz krótkim czasem ich 
numerycznej analizy. W modelu topo-
logicznym zawierają informacje o swo-
ich węzłach (punktach) oraz mogą być 
rozpatrywane jako obiekty posiadające 
wymiar. Obejmują dane punktowe, li-
niowe, poligonowe oraz powierzchnie 
2.5D i bryły przestrzenne 3D. Punkty re-
prezentują obiekty umiejscowione tylko 
w jednym wymiarze. Linie rozmieszczo-
ne zostają na płaszczyźnie lub w prze-
strzeni, stanowią jednak obszar otwarty 
w przeciwieństwie do poligonów, które 
z definicji przedstawiają odgraniczoną 
od sąsiednich obiektów powierzchnię.

Dane w aplikacji GRASS są przecho-
wywane w katalogu nazywanym databa-
se (inaczej GISDATABASE). Wymienio-
ny katalog powinien zostać utworzony 
poleceniem mkdir przed rozpoczęciem 
sesji z aplikacją GRASS. W ramach ka-
talogu database projekty zostają umiesz-
czone w podkatalogach zwa-
nych location, oznaczanych 
przez układ współrzędnych, 
odwzorowanie mapy oraz 
granice geograficzne. Pod-
katalogi oraz pliki definiu-
jące lokalizację są automa-
tycznie tworzone podczas 
pierwszego uruchomienia 
aplikacji GRASS wraz z no-
wo utworzoną lokalizacją. 

 IMPORT DANYCH
Import danych rastro-

wych możliwy jest poprzez 
wykorzystanie modułu ra-
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i dopiero wtedy wykonywany jest import 
do systemu GRASS. Podczas odczytu 
(ewentualnie transformacji) sprawdzana 
jest poprawność wczytywanych danych 
topologicznych. Dane, które nie spełnia-
ją kryteriów poprawności, przechowy-
wane są w oddzielnej warstwie – umoż-
liwiając ich późniejszą weryfikację.

EKSPORT DANYCH
W ramach systemu GRASS istnieje 

możliwość eksportu danych w obsługi-
wanych (wymiennych) formatach, któ-
re następnie mogą być dalej przetwarza-
ne przez odpowiednie oprogramowanie 
GIS. Drugą możliwością jest eksport da-
nych w postaci formatu rastrowego w ce-
lu profesjonalnej wizualizacji z wykorzy-
staniem odpowiedniego oprogramowania 
graficznego. GRASS dysponuje wieloma 
modułami zapewniającymi eksport da-
nych rastrowych. Składnia poszczegól-
nych poleceń została szczegółowo opisa-
na – dokładne informacje można odczytać 
z wykorzystaniem opcji help.

Moduł r.out.gdal obsługuje eksport da-
nych rastrowych GRASS do wielu róż-
nych formatów. Odpowiednia lista ob-
sługiwanych formatów dostępna jest za 
pomocą polecenia r.out.gdal –1. Procedu-
ry eksportu danych rastrowych opierają 
się na bibliotekach GDAL (Geospatial Da-
ta Abstraction Library). Biblioteka GDAL 
jest API napisanym w C/C++ umożliwia-
jącym programowy dostęp do danych ra-
strowych prezentujących dane prze-
strzenne. W zamierzeniu biblioteka ma 
wytworzyć wspólną transparentną płasz-
czyznę aplikacyjną, na której dokonuje się 
konwersja z 40 różnych formatów.

Elementem składowym biblioteki 
GDAL jest API OGR (OGR Simple Featu-
res Library) odpowiedzialny za czytanie 
i zapisywanie danych do różnych for-
matów wektorowych stosowanych w ko-
mercyjnych rozwiązaniach GIS. W celu 
modyfikacji dane źródłowe obsługiwane 
przez biblioteki OGR muszą zostać za-
importowane do rdzennego (native) for-
matu GRASS.

PRZETWARZANIE  
DANYCH RASTROWYCH

W systemie GRASS dane rastrowe 
mogą być tworzone, przetwarzane oraz 
poddawane obróbce i analizie. Kategorie 
dostępnych operacji rastrowych przed-
stawiono w ramce obok. Poszczególna 
wartość obrazu rastrowego w systemie 
GRASS definiowana jest poprzez jej po-
łożenie – współrzędne x, y (cell center) 
oraz wielkość z, która reprezentuje po-
miar lub wartość obiektu (np. definiuje 
wartość koloru w skali szarości lub war-
tość składowych RGB). 

Dwa podstawowe rodzaje operacji do-
stępne podczas tworzenia map tematycz-
nych z wykorzystaniem danych rastro-
wych to:
1. pointwise, raster cell-oriented or pi-

xel-oriented operation (neighbourhood 
operations) – operacje uwzględniające są-
siedztwo poszczególnych komórek obra-
zu rastrowego, 
2. matrix-oriented or pixel window sup-

ported operation (moving-window-opera-
tions) – operacje macierzowe.

Operacje z uwzględnieniem sąsiedz-
twa obejmują piksele sąsiadujące z ana-
lizowaną komórką rastrową. Najczęściej 
wykonywane są operacje obliczania su-
my, wartości średniej, minimalnej czy 
maksymalnej sąsiednich pikseli. Opera-
cje macierzowe obejmują zdefiniowanie 
odpowiedniego okna (macierzy) z przy-
pisanymi wartościami, które następnie 
są wykorzystywane do wykonywania 

operacji arytmetycznych na odpowied-
nich komórkach rastrowych. Ponadto 
moduł arytmetyczny r.mapcalc posiada 
wbudowane operacje rastrowe.

Podstawowe operacje na danych ra-
strowych obejmują ich odczyt, wyświet-
lanie, nakładkowanie oraz tworzenie 
opisu danych rastrowych. Pozostałe po-
lecenia przetwarzania danych rastro-
wych obejmują wyświetlenie najważ-
niejszych informacji oraz metadanych 
obrazu rastrowego wraz z informacjami 
o typie danych, odwzorowaniu kartogra-
ficznym, zakresie wartości atrybutów. 

Analiza obrazów rastrowych jest bar-
dzo rozbudowanym modułem systemu 
GRASS. Dostępne operacje obejmują:
obliczenia przecięć linii, 
określenie zasięgu widoczności, 
buforowanie danych rastrowych.
System GRASS dysponuje wbudo-

wanymi poleceniami obliczania staty-

GRASS: KATEGORIE 
OPERACJI RASTROWYCH
Develop map – podstawowe ope-
racje na obrazach rastrowych, digita-
lizacja,
Manage map colors – podstawo-
we operacje odnoszące się do kolo-
rów rastrów,
Query by coordinates – zapy-
tania na podstawie współrzędnych 
punktów,
Query with mouse – zapytania 
z parametrami wprowadzanymi z wy-
korzystaniem myszy,
Create raster buffers – tworzenie 
stref buforowych,
Locate closest points between 
areas in 2 raster maps – określanie 
najbliższych punktów między obsza-
rami dwu obrazów rastrowych,
Map calculator – obliczenia ra-
strowe,
Neighbourhood analysis – anali-
zy sąsiedztwa sieci,
Ovelay maps – nakładkowanie 
map,
Terrain analysis – analiza terenu,
Transform features – transforma-
cje,
Hydrologic modelling – modelo-
wanie hydrologiczne,
Change category values and la-
bels – zmiana wartości atrybutów,
Reports and statistics – raporty 
i statystyki.

GRASS: OBSŁUGIWANE
RODZAJE OBIEKTÓW
WEKTOROWYCH
punkty,
 linie,
granice,
centroidy,
obszary – granice + centroid,
 ścianki – (obszar 3D),
kernele – (centroid 3D),
bryły 3D – (ścianki + kernel).
Dane geometryczne są przechowy-
wane jako zbiory punktów 3D: x, y 
oraz z (współrzędna z = 0 w przy-
padku obiektów 2D).

GRASS: OPERACJE 
NA DANYCH WEKTOROWYCH
połączenia z bazami danych,
 rektyfikacja oraz georeferencje map 
wektorowych,
zapytania odnośnie atrybutów,
zapytania odnośnie obiektów,
zapytania przy wykorzystaniu  
myszy,
 tworzenie buforów wektorowych,
 lokalizacja najbliższych obiektów 
do punktów oraz centroidów,
analiza sieci,
nakładkowanie map,
 tworzenie obiektów poligonowych 
dla zasięgu bieżącego regionu,
 tworzenie prostokątnej siatki wekto-
rowej,
zmiana atrybutów,
operacje na obiektach punktowych,
 raporty i statystyka.
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styk map. W przypadku konieczności 
wykonania bardziej złożonych analiz 
geostatystycznych istnieje możliwość 
wykorzystania bezpośredniego interfej-
su do oprogramowania statystycznego. 
Informacja odnosząca się zarówno do 
histogramów obrazu, jak i statystyk ob-
razu jest niezmiernie istotna w proce-
sie poprawiania charakterystyki obrazu 
i analizy obrazów (np. poprzez zastoso-
wanie operacji rozciągnięcia, dostoso-
wania kontrastu). 

W systemie możliwe jest również wy-
konywanie operacji klasyfikacyjnych da-
nych rastrowych, tworzenie masek obra-
zów oraz nakładkowanie obrazów.

PRZETWARZANIE  
DANYCH WEKTOROWYCH

System GRASS 6.0 posiada całkiem 
nowy silnik wektorowy, który jest w sta-
nie obsługiwać 2- i 3-wymiarowe topo-
logiczne dane wektorowe. Nowy we-
wnętrzny format danych wektorowych 
jest już przenośny między platformami 
32- i 64-bitowymi. Ponadto system in-
deksowania przestrzennego przyspiesza 

dostęp do danych wektorowych, a sys-
tem indeksowania atrybutów – operacje 
polegające na wykonaniu zapytań. Pliki 
z pozostałych formatów wektorowych 
mogą być importowane, jak również do-
łączane bezpośrednio do bazy danych 
GRASS w postaci map wirtualnych.

Nowa zintegrowana biblioteka Direc-
ted Graph Library zapewnia wykony-
wanie analiz sieci wektorowych. Za-
implementowane operacje obejmują 
nakładkowanie map wektorowych, ob-
liczanie przecięć oraz ekstrakcję obiek-
tów. Silnik wektorowy został całkowicie 
zintegrowany z zewnętrznymi systema-
mi zarządzania bazami danych – DBMS 
(Database Management Systems) – w ce-
lu optymalnego zarządzania atrybuta-
mi (w chwili obecnej: dbf, PostgreSQL, 
MySQL i ODBC). Obsługiwane rodza-
je obiektów wektorowych oraz operacje 
na danych wektorowych przedstawiono 
w ramkach na sąsiedniej stronie. 

System GRASS domyślnie przechowu-
je atrybuty danych wektorowych w for-
macie dBase (xBase). Polecenie v.db.con-
nect służy do dodawania lub usuwania 

połączenia między mapą – 
warstwą wektorową a odpo-
wiadającą tej warstwie tabelą 
atrybutów.

W przypadku przechowy-
wania danych w zewnętrz-
nej bazie danych ich pobie-
ranie polega na nawiązaniu 
połączenia z bazą (moduł 
v.db) poprzez podanie na-
zwy użytkownika oraz ha-
sła (polecenie db.login). Po-
dany sposób postępowania 
jest wymagany w przypad-
ku połączeń z bazami Post-
gresSQL oraz PostGIS. 

Nowe moduły systemu 
GRASS obsługują również 
operacje wykonywane na sie-
ciach wektorowych. Domyśl-
nie obliczenia wykonywane 
są na podstawie odległości 

między poszczególnymi węzłami zapi-
sanymi w formie wektorowej. Ponadto 
istnieje możliwość przypisania warto-
ści kosztu poszczególnym węzłom oraz 
określania kierunku dla każdej linii 
wektorowej (np. w przypadku symulo-
wania przepływu lub ruchu).

GRASS posiada zaimplementowane 
następujące polecenia analizy sieci:
v.net.path – znajdowanie najkrótsze-

go połączenia między węzłami sieci,
v.net.salesman – problem komiwoja-

żera (odszukanie cyklu Hamiltona o mi-
nimalnej sumie wag, czyli najkrótszej 
drogi między węzłami sieci z założe-
niem, że dany węzeł ma być odwiedzo-
ny dokładnie jeden raz),
v.net.alloc – przydział zasobów (two-

rzenie podsieci, np. straż pożarna),
 v.net.steiner – minimalne drzewa 

Steinera (połączenia gwiaździste, np. ka-
ble szerokopasmowe),
v.net.iso – izoodległości od środków 

węzłów,
v.net – obsługa sieci.
W systemie GRASS 6.0 zarządzanie 

geometrią danych wektorowych zostało 
całkowicie zmienione. Stan-
dardowo dane geometryczne 
opisujące obiekty wektorowe 
są zapisywane w specyficz-
nym wewnętrznym formacie 
rdzennym. Istnieje dodatko-
wo możliwość zapisu oraz 
modyfikacji formatów Post-
GIS, shape oraz pozostałych 
formatów obsługiwanych 
przez biblioteki OGR.

GRASS zapewnia wyko-
nywanie operacji nakładko-

ARCHITEKTURA WEKTOROWA SYSTEMU GRASS 6.0

Moduł/Użytkownik

PostgreSQL ODBC

Geometria

Biblioteka wektorowa

Natywna

Plik

Pliki: GML2, SHAPE, Arc,...

OGR

PostGIS PostgreSQL

Atrybuty

Biblioteka DBMI

DBF MySQL

MODUŁY KONWERSJI DANYCH RASTROWYCH NA DANE WEKTOROWE

Poligony

Izolinie

Linie

Dane wektorowe GRASSDane rastrowe GRASS

r.to.vect feature=area

r.contour

r.thin+r.to.vect feature=line

Powierzchnie

Linie

v.digit (handcrafted)
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wania, tworzenia przecięć oraz łączenia 
obiektów wektorowych z wykorzysta-
niem modułu v.overlay. Umożliwia rów-
nież automatyczną konwersję danych 
rastrowych na model wektorowy (do po-
staci ciągłych, liniowych oraz izolinio-
wych struktur).

Podczas operacji tworzenia mapy 
wektorowej z mapy rastrowej wyko-
rzystywane jest polecenie r.to.vect. Do 
wprowadzania parametrów polecenia 
r.to.vect służy dedykowane okienko dia-
logowe.

 INSTALACJA SYSTEMU GRASS
Pakiet GRASS wraz z dodatkowym 

oprogramowaniem jest do pobrania 
ze strony ITC-irst (http://grass.itc.it), 
oraz z licznych stron typu mirror (np. 
http://grass.ibiblio.org). Istnieje moż-
liwość otrzymania pakietu zarówno 
na nośniku CD, jak i w postaci opro-
gramowania w systemie KNOPPIX, ta-
kim jak Live Linux GIS. Oprogramowa-
nie GRASS może zostać zainstalowane 
bezpośrednio z postaci binarnej lub po-
przez kompilację z kodu źródłowego. 
Dostępne są wersje binarne dla nastę-
pujących platform:
Debian GNU/Linux,
Fedora Core 3,
Fedora Core 4,
SuSE RPMs,
Mandrake/Mandriva,
Slackware,
MacOSX,
MS Windows/Cygwin.
Sposób instalacji oprogramowania 

GRASS w systemie Windows nie od-

GRASS: OŚRODKI OFERUJĄCE
WSPARCIE TECHNICZNE
Kanada: TEKMap Consulting, Frank 
Warmerdam (GDAL/OGR/PROJ4/...), 
Dania: NAVICON CSE, 
Niemcy: Intevation GmbH, GDF 
Hannover bR, GISpatcher: Web, De-
sktop and GISpatcher Enterprise, 
Włochy: Advanced Computer Sys-
tems (ACS), Faunalia, 
Japonia: Orkney Inc., 
Korea: KSIC Ltd., 
Rosja: Motivation 
Słowacja: GeoModel s.r.o., 
Tajlandia: High Performance Com-
puting Center, NECTEC, 
USA: Greenwood Mapping Inc., 
OpenOSX (GRASS/Mac OS X).  

OŚRODKI 
WYKORZYSTUJĄCE GRASS 
ASU, USA: w projekcie the Medi-
terranean Landscape Dynamics/NFS.
Duke University, USA: system 
GRASS wykorzystywany jest w po-
miarach laserowych (Laser altimetry) 
(LIDAR), Real Time Kinematic GPS 
(RTK-GPS), fotogrametrii cyfrowej, 
oraz interferometrycznych sonarach.
 ITC-irst, Italy: wykrywanie niewy-
pałów z II wojny światowej.
NOAA, USA: dane The GLOBE 
DEM utworzono w oparciu o system 
GRASS: Development & Assessment 
of the Global Land One-km Base Eleva-
tion Digital Elevation Model (GLOBE).
NOAA/NWS, USA: The Ohio Ri-
ver Forecast Center (OHRFC).
NCSU, USA: North Carolina State 
University GRASS – modelowanie ero-
zji, przetwarzanie danych LIDAR.
ORNL, USA: Geographic Infor-
mation Science & Technology Group 
of Oak Ridge National Laboratory.
University of California at Davis, 
USA: system GRASS wykorzystywany 
jest w modelowaniu terenów.

GRASS: OPCJE 
PODMENU IMAGE
Develop images and groups – 
tworzenie grup obrazów,
Manage image colors – zarzą-
dzanie kolorami obrazów,
Rectify and georeference image 
group – operacje rektyfikacji i geore-
ferencji,
Brovey transformation and pan 
sharpening – transformacja Broveya,
Classify image – klasyfikacja ob-
razów,
Filter image – filtrowanie obrazów,
Spectral response – pasma spek-
tralne,
Tassled cap vegatation index – 
klasyfikacje roślinności, 
Transform image – transformacje,
Reports and statistics – raporty 
i statystyki.

biega od standardowej instalacji śro-
dowiska Cygwin i wymaga jedynie do-
stępnych dla tego środowiska pakietów. 
Gotowe pakiety znajdują się pod adre-
sem internetowym http://geni.ath.cx/
grass.html. Użytkownicy mają do wybo-
ru przeprowadzenie instalacji z pobra-
niem pakietów Cygwin z dedykowanych 
stron internetowych lub mogą wykonać 
instalację z pełnego obrazu CD z goto-
wymi do instalacji pakietami. Pierwsze 
kroki instalacji to: uruchomienie pro-
gramu instalacyjnego, wprowadzenie 
odpowiednich danych oraz wybór pa-
kietów do zainstalowania. W przypadku 
instalacji z obrazu CD wszystkie wyma-
gane pakiety są już wybrane. W pozosta-
łych przypadkach wyboru należy doko-
nać samodzielnie.

Przy standardowej instalacji w pełni 
zadowalającym rozwiązaniem jest insta-
lacja systemu w wersji binarnej – goto-
wych skompilowanych pakietów. Jeżeli 
wymagania wobec systemu GRASS wy-
magają zastosowania konkretnych, nie-
standardowych rozwiązań, alternatyw-
nym rozwiązaniem pozostaje instalacja 
z wykorzystaniem kompilacji. Dokładny 
opis instalacji systemu (wraz z kompila-
cją kodu źródłowego) można znaleźć na 
stronie projektu GRASS.

UŻYTKOWNICY I WSPARCIE
System GRASS posiada wiele wbu-

dowanych poleceń związanych z prze-
twarzaniem zdjęć satelitarnych i lotni-
czych. Polecenia te zostały zgrupowane 
w podmenu Image paska menu apli-
kacji zarządzającej (patrz ramka z le-
wej). Oprogramowanie GRASS wyko-
rzystywane jest głównie w ośrodkach 
akademickich. Sięgają do niego rów-
nież agencje rządowe oraz administra-
cja publiczna. Ośrodki wykorzystują-
ce GRASS, a także ośrodki udzielajace 
wsparcia technicznego w dziedzinie 
wykorzystania systemu wymienione 
są w ramkach z prawej. 

DOKUMENTACJA  
ORAZ DANE DEMONSTRACYJNE

Książki, podręczniki, kursy on-line 
oraz dodatkowe materiały informacyjne 
zostały zamieszczone na stronie GRASS 
Documentation Project (http://grass.itc.
it/gdp/). Przykładowe pliki z danymi GIS 
dostępne są do pobrania ze stron: http://
grass.itc.it/download/ oraz http://mpa.itc.
it/grasstutor/. Najczęściej wykorzystywa-
nym zbiorem danych GIS jest Spearfish 
ze strony projektu GRASS oraz FRIDA ze 
strony http://www.gdf-hannover.de/. Do-

datkowo predefiniowane lokalizacje geo-
graficzne można pobrać ze stron: http://
www.gdf-hannover.de/. Dane Spearfish 
zawierają dane wektorowe oraz rastro-
we pochodzące z Południowej Dakoty, 
USA. Ponadto w ramach danych Spera-
fish znajdują się także dane satelitarne 
i lotnicze. 
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