VYUZITI FOTOGRAMMETRIE
pro tvorbu podkladﬁ pro O-mapy
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Fotogrammetrie

Oproti geodézii neni potreba byt fyzicky na
miste

Meéreni probiha zpétnou rekonstrukci z
fotografie mérenych objektu

Je rychlejsi nez geodezie vzhledem k poctu
merenych objektu

Pro dostatecnou presnost je nutné mit kvalitni
techniku



Fotogrammetrie
prubéh projektu snimkovani

V4 V 4
Plan naletu (pldnované Gzemi, pouzita kamera, maximalni vyska
letu, rozliseni, pocet naletovych rad a snimku v radach)

Signalizace (geodetické zaméteni viicovacich bodi)

Né Iet (letadlo s instalovanou fotogrammetrickou kamerou)
Vypocet aerotriangulace (speciaini software)
Ortofoto / 3D model / extrakce DEM / ...



Fotogrammetrie
uskali - presnost

Presnost vystupu zavisi na presnosti vsech
hodnot, které vstupuji do projektu/vypoctu

Parametry kamery (ohnisko, velikost, PPA, rozliseni)

Signalizace vlicovacich bodu (vétsSinou geodeticky, presnost
méFeni a pfistroje, pfi GPS vyuziti CEPOS, efemeridy;, ...)

Sbér vlicovacich bodu (presnost mapy/ortofota)
Vyskovy model (DMR 3G,4G,5G, odecCet z mapy, ...)



Fotogrammetrie
uskali - presnost

 Mapa neni plan
» Kartografie / topografie

Absolutni presnost je nasi snahou.

Presto v prostredi tvorby map pro OB neni nutna
a je mozné do urcitych mezi

snizit naroky na presnost.
| s vyznamé mensimi naklady
|ze ziskat pouzitelna data.



PHANTOM 3 Advenced




PHANTOM 3 Advenced

Dolet idealné az 5 km od operatora (do ztraty signalu
vysilace)
Vyska letu max. 500 m nad mistem startu

Kamera na gimballu s rozlisenim 4000x3000, ohniskova
vzdalenost 3.61 mm

Pri max.vysce je velikost vyfoceného uzemi 900x675m,
rozliseni cca 0.25m

Délka letu cca 18 minut na jednu baterii
Nutna neustala prima viditelnost (signal WiFi neprojde
vegetaci)

Cena kompletu (dron, ovladac + Apple Tablet, baterie,
batoh) +- 45.000,- K¢



PHANTOM 3 Advenced
Pouziti

* Pro malé projekty (idealné sprintové mapy
nebo mapy pro TrailO)

* Pri zjisteni novych velkych zmeén oproti
ortofotu (nové paseky, pruseky, nejasnosti na
Ortofotu)

 Moznost nalétnuti dat mimo vegetacni
obdobi



PHANTOM 3 Advenced
Pouziti snimku

Jednoduché natransformovani snimku na situaci

e Spise pro nahled nebo jednotlivé objekty (nova komplikovana
paseka, nova silnice, sit stop na LOBy na louce, ...)

* Rychlé

Fotogrammetrické zpracovani
e Komplexni tvorba mnoha pouzitelnych vystupu
e Zdlouhavé a naro€né na vstupni data a presnost

* Nutnost porizeni a znalost specializovaného software



Projekt Cerny les u Studence

* Mapa 1:10000, E5m, ISOM
 Tréninkové ulely, PLZe, zdvody Zactva
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Projekt Cerny les u Studence

V prubéhu mapovani nalezeno velké mnozstvi
novych pruseku = ideani pro drona




Projekt Cerny les u Studence

Parametry naletu:
e Vyska letu cca 300m

* 16 snimku s minimalné 60% podélnym
prekrytem, 1 rada

* Bez signalizace

e Vlicovaci body odecteny ze starého ortofota
(X,Y), vysky z DMR 5G (Z)

e Délka letu 6 minut



Projekt Cerny les u Studence
Zpracovani

Nalétnuto
29.12.2017 kolem
13:00

Lehky poprasek
snehu

Bez slunecéniho
svitu (zatazeno,
dolni hranice
oblacnosti 420-
450 m)

Vyska letu 300m




Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo

Sbér svazovacich bodu

d Poaint Measurement (Left view: dji_0001.jpg Right view: dji_0002,jpg)
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Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo

Sbér vlicovacich bodu
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Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo

Vypocet aerotriangulace

The exterior orientation parameters

image ID Xs Ys Zs OMEGA PHI KAPPA
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Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo

Prehledka projektu




Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo

Ortofotomapa

Viewer #2 : orthodji_0015.img (:Layer_1)(:Layer_2)(:Layer_3) - a8 15




Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo
Ortofoto nebo 3D vyhodnoceni ?
Pri malém ohnisku vznika velky vliv centralni

projekce snimku = stromy (obecné objekty nad
zemi) se ,kaci“ ve smeéru od centra snimku.

Presneé Ize vysoké objekty na ortofotu
vyhodnocovat jen ve stredu a blizko néj.

Objekty na zemi lze bez problému vyhodnocovat po
celé plose ortofota.



Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo

Ortofoto — centralni projekce ®

Viewer #1 : orthodji_0007.img (:Layer_1)(:Layer_2)(:Layer_3) - G
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Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo

Ortofoto — centralni projekce ®

Viewer #1 : orthodji_0006.img (Layer_1)(Layer_2)(Layer_3) -6
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Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo

Ortofoto — centralm pro;ekce ®

Viewer #1 : orthodji_0005.img (:Layer_1)(:Layer_2)(:Layer_3) ol
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Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo

3D vyhodnoceni

- 25lk [dji_0011,jpg][dji_0012jpg] unnamedfeature.fpj - slEl




Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo

3D vyhodnoceni

. s2.blk [dji_0010jpg][dji_0011jpg] unnamedfeature.fpj - s IES




Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo

3D vyhodnoceni

- s2blk [dji_0009jpg](dji_0010jpg] unnamedfeature.fpj - sIES




Projekt Cerny les u Studence

Zpracovavano v programu ERDAS Imagine 2014, modul LPS a Stereo

3D vyhodnoceni — import do OCADu

<:I Vyhodnocené pivodni ortofoto

Nové priseky z 3D vyhodnoceni I:>




Projekt Cerny les u Studence

Dalsi aplikace

3D vyhodnoceni, extrakce DEM/DTM

549.175




Projekt Cerny les u Studence

Dalsi aplikace

3D vyhodnoceni, extrakce DEM/DTM




Vyhody vlastniho snimkovani

* Snimkovani mimo vegetacni obdobi

(skaly a skalni mésta v listnatych nebo smisenych lesich, cesty a pésiny v
parcich a obecné v méstech, kde casto vysoké budovy na ortofotu vlivem
centralni projekce zakryji situaci)

* Nejaktualnéjsi mozna data

* 3D vyvhodnoceni

(presnéjsi nez ortofoto, je ,vic véci“ vidét, moznost vyhodnoceni vyskopisu)

 Maximum pripravy doma = méneé casu v lese =
rychlejsi mapovani



Nevyhody vlastniho snimkovani

* Cena

Naklady na porizeni drona (40.000,-) a pripadného software.
Dron muze i uletét....

* Nutnost mit aspon zakladni povedomi o letecké
fotogrammetrii



