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L metody fotogrammetrického a laserového méreni Ize zahrnout pod metody
dalkového pruzkumu Zemé (DPZ)

0 pomoci DPZ se ziskavaji informace o objektech nebo jevech na zemském
povrchu (nad povrchem) analyzou dat ziskanych zarenim bez kontaktu se
zkoumanym objektem

O rozdil je v typu detektoru zareni

O fotogrammetricka kamera predstavuje pasivni systém, zatimco laserovy
system je systémem aktivnim

O oba zpusoby méreni se dle typu nosiCe déli na pozemni a letecky systém

O slovo fotogrammetrie vzniklo ze snahy nazvat vhodnym zpusobem cinnost
zabyvajici se mérenim svételnych zaznamu (fotografickych snimku)

O nazev fotogrammetrie vznikl slozenim tfi freckych slov:
» fotos — svetlo
» gramma - zaznam, pismeno
» metrie - mereni
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Vyvoj fotogrammetrie
O pocatky sahaji daleko pred vynalez fotografie (1839-Daguerre)

O prvnim, kdo uvedl do praxe centralni promitani (zakladni zobrazovaci
metoda ve fotogrammetrii), byl Leonardo da Vinci (15. stoleti)

» pomoci dirkové komory (kamera obscura) obkresloval stredove
pruméty, z nichz rekonstruoval mapové obrazy

O za zakladatele fotogrammetrie je povazovan Laussedat (Francie), ktery
zacal fotograficke snimky vyuzivat pro mericke ucely

O prvni fotogrammetrické méfeni u nas proved| Dr. Kofistka — prusekovou
metodou urcil polohu vyznamnych bodu na uzemi Prahy (1867)

U s rozvojem létani se zacCala rozvijet i letecka fotogrammetrie — prvni
snimky ze vzduchu jiz v roce 1858, ale velky rozmach az behem prvni
sveétové valky (sledovaci a interpretacni ucely)

O na uzemi naseho statu se prvni letecké stereofotogrammetrické mapovani
uskutecnilo v roce 1921

O rychly vyvoj pocCitaCovych technologii koncem 80-tych let — vznik prvnich
digitalnich systému — nova oblast (digitalni fotogrammetrie)
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Historie fotogrammetrie
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Fotogrammetrie
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védni obor, ktery se zabyva zpracovanim informaci ziskanych o objektech
meéreni z obrazovych zaznamu, nejCastéji z fotografickych snimku

informace o predmeétech se neziskavaji primym meérenim, ale mérenim
jejich fotografickych obrazu

fotogrammetrie vyuziva ke sveé praci fotografické snimky, ktere jsou
nositelem informaci (mérickych, o predmétech méreni-tvar, rozmer, poloha)

snimek je exaktnim stfredovym prumétem predmétu (obrazem kazdého
bodu, primky a roviny je zase bod, pfimka a rovina, spojnice predmétoveho
a obrazového bodu prochazi stredem promitani)
zakladnim ukolem fotogrammetrie je pfevedeni tohoto stfedového prumétu
na prumét pravouhly

» vstupem je fotograficky snimek a vystupem je mapa nebo plan

rozpoznani, identifikovani a klasifikovani predmétu zobrazenych na
fotografickych snimcich provadime tzv. fotointerpretaci (Ctenim)

geometrické vztahy mezi predmétem a jeho snimkem Ize urcit pomoci
fotogrammetrickych pristroju (poCetné, graficky, mechanicky)
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O pomoci téchto pfistroju Ize snimky promérit a udaje zpracovat (vyhodnotit)

O kazdy fotograficky snimek nelze pouzit pro méricke ucely

O fotograficky snimek musi byt porizen zvlastnim aparatem se specialnim
vybavenim

O toto zarfizeni se nazyva fotograficka méricka komora
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Zakladni kritéria deleni fotogrammetrie
1.Podle polohy stanoviska (zpusob ziskavani snimku) — ,,Odkud ???“
» pozemni (terestricka)
> letecka
» druzicova
2.Podle poctu a konfigurace snimku — ,,Kolik ???“
» jednosnimkova
» vicesnimkova
» stereofotogrammetrie
= prusekova
3.Podle technologického postupu zpracovani (zpusob ziskavani informaci ze
snimku) — ,,Jak ???“
» graficke metody
» analogové metody
» analytické metody
» digitalni metody
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Pozemni fotogrammetrie (terestricka, blizka-do 30m)
O pevné (nepohyblivé) stanovisko umistené na Zemi
L mozno presné urcCit polohu stanoviska a prostorovou orientaci snimku

U jednodussi zpracovani, nevyhodou jsou zakryté oblasti a proménna
presnost -

O uziva se pro méreni mensich uzemi
lomy a povrchové doly

horskeé oblasti

archeologické lokality, architektura
vyskové plany pro hrazeni bystfin

snimky pro sledovani erozni Cinnosti vod
kriminalistika (dokumentovani mista Cinu, dopravni nehody)
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Zakres objektu do snimku

PUvodni snimek

Umisténi stfedového prumétu
projektovane stavby do méfického
snimku
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Vyuziti v architekture
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Letecka fotogrammetrie

O snimky porizeny z pohybujiciho se nosiCe (letadlo, vrtulnik, balon)
O vyhodou je velka plocha zobrazena na snimku
L konzistentni presnost (vysSka letu priblizné konstantni)
O nevyhodou je neznalost presneé prostorove polohy snimku v okamziku
expozice — slozit€jsi zpracovani
U podle smeéru fotografovani (smeéru sklonu osy zabéru) rozeznavame
snimky:
» horizontalni
» vertikalni
» Sikme

O podle zpusobu fotografovani:
» snimky jednotlivé (orientacni)
» snimky radové (fotografovany za sebou tak, aby se prekryvaly)

O podélny prekryt snimku v fadach by mél byt 60 %, prekryti frad 30 % —
jistota, ze kazdé misto v terénu bylo vyfotografovano dvakrat

O nejvyhodnéjsi a nejpouzivangjsSi jsou snimky svislé, jednotné méritko po
celé plose snimku
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UAV, RPA
O z angl. Unmanned Aerial Vehicle, Remotely Piloted Aircraft
O jedna se o bezpilotni letoun, dalkove pilotovany Iétajici systém
> letadlo muze byt fizeno dalkové
> |éta samostatné pomoci naprogramovanych letovych planu nebo
O puvodné pro vojenské ucely, s miniaturizaci technologii se postupné
vyuziti rozsifilo i pro civilni sféru
O rozdéleni podle hmotnosti: mikro (né€kolik gramu), mini (do 0,5 kg), malé
(nekolik kg), operacné takticke (desitka az stovky kg) a strategicke
(srovnatelné s dopravnimi letadly)
O rozdéleni podle vyuziti: vojenske, vyzkumne (vyvojové), komercni (civilni)
O rozdéleni podle konstrukce:
» s pevnymi kridly (fixed wing)
» s rotujicimi kridly (rotorcraft)
» s mavajicimi kfidly (flapping wing)
» heliostaty (upoutané balony a vzducholodée)
» padakove
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Ukazka dronu
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Legislativa provozu UAV v CR
O od 31.12.2020 zacala platit nova pravidla pro drony vychazejici z
evropske legislativy
O tfi kategorie dronu (open, specific, certified), tfidy provoznich omezeni A1-
A3 a tfidy dronu C0-C4 (fyzické vlastnosti dronu)
» open — do 250g, bez kamery, dopadova kineticka energie mensi nez
80 joulu, hracka, bez certifikace
» specific — déleni na zakladé typu provozovani (profesionalni ¢innost),
podminky se nevejdou do podminek kategorii open
> certified — netyka se souCasnych provozovatelu dronu, vyhled do
budoucnosti (systémy pro prepravu osob a nakladu)
O pokud nebudou splinény podminky ,open®, je povinnost registrace na UCL
(UFad pro civilni letectvi) a on-line test pro kazdého pilota dronu
» neomezeny pocet pokusu testu
» nutno spravné odpovedet na minimalne 30 otazek ze 40 (60 minut) tri
kategorie dronu (open, specific, certified)
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Schéma povinnych ukont pro provoz od 31.12.2020
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Ukazka snimkovani pomoci dronu
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Druzicova fotogrammetrie
O snimky jsou pofizovany z kosmickych nosicu (na magneticka media)
O druZice mohou pofizovat stereoskopické zabéry celkem tfemi zpusoby:
» snimanim zajmoveho uzemi ze dvou po sobé nasledujicich drah s tim,
ze v jednom pripade je nutno proveést naklon skeneru do strany
» naklonem skeneru ve sméru letu vpred a zpét
» vyuzitim prekrytu uzemi, snimaného ze sousednich drah (Spatny
zakladnovy pomeér, prakticky se nevyuziva)
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Jednosnimkova fotogrammetrie —
O vyhodnocuje jednotlivé snimky 7 e WY
0 méFime a uréime 2D soufadnice (vysledkem je =

rovinny obraz)
O omezena pusobnost

B in I -

Vicesnimkova fotogrammetrie
O zpracovani dvou a vice prekryvajicich se snimku
O mérime 2D souradnice — urCime 3D souradnice
O predmet méreni je zobrazen na vSech snimcich
O vyuZiti pfi tzv. aerotriangulaci (ur€ovani polohy dulezitych méfickych bodu

pomoci leteckych snimku)

Stereofotogrammetrie

» vyhodnocovani dvou snimku (stereodvojice)

» snimKky porizené ze dvou stanovisek

» 0sYy zabéru jsou priblizne rovnobezné

» vyuziti stereoskopické vidéni

» vysledkem je prostorovy model

» presna metoda Casto vyuzivana
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Prusekova fotogrammetrie
» prace se tfremi a vice snimky
» 0sy zabéru snimku jsou konvergentni (sbihaji se)
» odvozuje pudorys krajiny postupnym protinanim ze snimku pofizenych
z geodeticky znamych stanovisek
» nevyhodou je horsi identifikace bodu
» Vv souCasnosti stale Castéji vyuzivana
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Prostorovy model
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Grafické metody

O potfebné prevody mezi souradnicemi bodu na snimku a jeho polohou ve
skuteCnosti jsou reSeny na zaklade deskriptivhi geometrie bez nutnosti
vypoctu

Analogové metody

O opticka, pfipadné mechanicka rekonstrukce stavu pri snimkovani

O pristroje vytvareji technickymi prostredky analogii vzniku snimku
univerzalni metodou (vyhodnocuje se polohopis i vySkopis uzemi)

O presné, ale slozité pristroje (nutny zacvik specialné skolenych specialistu)

» stereopantometry
» aeroprojektory

» stereoplanigrafy
O dnes zastaralé a jiz se nepouziva

Analytické metody
O méfeni (digitalizace) snimkovych sourfadnic pomoci pfesnych komparatoru

O transformace do geodetického souradnicového systemu pomoci exaktnich
matematickych vztahu (vyuziti poCitace)
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O analytické vyhodnocovaci stroje = spojeni obou predchozich kroku
» prace s originalnimi snimky
» prace s prostorovym modelem
Digitalni metody
O vstupni informaci je digitalni obraz (snimek muze byt naskenovany nebo
primo digitalni)
O snimkové souradnice se méri na monitoru
O stereometoda vyzaduje specialni hardwarove dopliky (napr. bryle)

O digitalni fotogrammetrické stanice

Digitalni zaznam obrazu
» prvni rozvoj digitalnich technologii v 50.letech s nastupem elektroniky
» malé vyuziti vzhledem k pomalé rychlosti tehdejSich pocitacu
» masove rozsireni digitalni technologie po vstupu osobnich pocitau na
trh v 80. letech
» na konci 80. let prosazeni takeé ve fotogrammetrii
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Vyhody:

= snadny a moderni pfenos dat, dokonalé kopirovani obrazku

= citlivéjSi pfijimacCe, snadnéjsi odstranéni Sumu

" nové moznosti zpracovani obrazu, moznost automatického zpracovani
Digitalni obraz vznika
1.Pfimo v digitalni podobé

» primarni ziskani digitalniho obrazu je umoznéno konstrukci prijimaciho

zarizeni (elektronickeé prvky reagujici na svétlo usporadané do matic —
snimac CCD)

> rozliSeni je dnes srovnatelné s rozliSenim fotografickych materialu
» kvalitngjsi digitalni komory jsou drahé
» levngjsi, dlouhodobé uzivané a technologicky zcela zvladnuté je
pouziti skenované fotografie
2.Digitalizaci analogového obrazu (skenovani)
» probiha na pevnych laboratornich skenerech
» presnost zavisi na typu skeneru a jeho rozliSeni

» po skenovani se digitalni obraz uklada a dale zpracovava ve zvolenéem
grafickem formatu (TIFF, PCX, IMG, GIF, JPEG, BMP apod.)
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Oblasti vyuziti fotogrammetrie

Z hlediska vyuziti je mozno provest rozdéleni fotogrammetrie na:
> topografickou - zabyva se vyhodnocovanim snimku ke geodetickym a
topografickym ucelum
= zhotovovani planu a map
» porizovani a obnova map velkych a predevsim strednich méritek
(statni mapova dila, topografické mapy 1 : 10 000)
= vojenske topografické mapy

> netopografickou - pouziva snimku k védeckym a jinym technickym
ucelum

= zemedelstvi — agropedologicky rozbor, hospodarsko-technicke
upravy pozemku, projektovani melioraci

= |esnictvi — obnova lesnickych map, planovani vysadby, tézba
dfeva, odvozeni taxacnich charakteristik porostu, klasifikace
ploch, odhad drevni hmoty, odhad Skod zpusobenych Skudci,
vichricemi a exhalacemi

= strojirenstvi — deformace, kontrola umisténi obrabécich stroju,
promeérovani vyrobku
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stavebnictvi — dokumentace, deformace a sedani staveb, mapové

podklady pro projekty a rekonstrukce
architektura — dokumentace historickych pamatek a jejich

rekonstrukce
uzemni planovani a zivotni prostredi — sledovani skladek odpadu

a znecisteni, pasporty zelene, 3D modely zastavby, DMT
geologie — pruzkum povrchu (odhaleni ruznych podpovrchovych

nalezist)
archeologie — odkryti pravékych sidlist pomoci snimku

meteorologie — snimky z druzic

oceanografie — mapovani morskeho pobrezi

moderni kriminalistika — vySetfovani dopravnich nehod, sledovani

povrchu vozovek

medicina (chirurgie) — plasticka chirurgie, zubni aplikace,
pooperacni stavy a dokumentace pfi tvorbé protéz, pohybove
studie
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Vyhody fotogrammetrie
» minimalizace prace v terénu
» rychlost pracovniho postupu pfi topografickém mapovani
= celkova uspora Casu (az 1/2)
= Uspora nakladu (az 1/3)
» presnost a tvarova vernost zobrazeni terénu
» zachyceni aktualniho stavu k urCitému Casovému terminu
» dokumentacni hodnota snimku (Casova fada)
» vySSi vypovidaci schopnost snimku ve srovnani s mapou (viz fotoplan,

digitalni ortofoto)
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Laserové skenovani
O LIDAR - z angl. Light Detection And Ranging
O v soucCasnosti jedna z nejprogresivnéji se rozvijejicich metod

O nejmodernéjsi technologie sberu 3D dat o objektech a jevech na zemském
povrchu, pripadné nad nim nebo pod nim

Q zprostfedkovava bezkontaktnim zpusobem velice presna 3D data
(prostorove souradnice)

O tato technologie poskytne uzivateli béhem kratkého Casoveho horizontu
velké mnozstvi aktualnich dat s vysokou presnosti

O méreni vzdalenosti na zaklade vypocCtu rychlosti odrazeného pulsu
laseroveého paprsku od snimaného objektu

O poloha bodu je urCena prostorovou polarni metodou

O zpusoby skenovani:
> letecké laserové skenovani (LLS) — Airborne Laser Scanning (ALS)
» pozemni laserove skenovani (PLS) — Terrestrial Laser Scanning (TLS)
» mobilni laserove skenovani (MLS) — Mobile Laser Scanning (MLS)
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Zpracovani dat

O primarnim vystupem laserového skenovani je soubor 3D souradnic
odrazenych bodu (mrac¢no bodu)

O pomoci automatickych, poloautomatickych a manualnich postupu je v
dalSim zpracovani provadéna klasifikace nebo filtrace téchto bodu

O v nekterych pripadech je mozné vyuzit take informaci o intenzité odrazu,
pripadné o realné barvé kazdého z odrazu (v pfipadé soucasného pofizeni
digitalnich snimku objektu je mozné mracno bodu obarvit s vyuzitim téchto
fotografii)

O koneCnym vystupem zpracovani dat muze byt napfiklad velmi detailni
model terénu nebo povrchu ve forme trojuhelnikového modelu, pfipadné
generalizovany 3D vektorovy model

O vyhody skenovani oproti béznym metodam méreni:

> vysoka presnost a hustota mérenych bodu

» moznost zachyceni vice odrazu z jednoho paprsku (pulzu)

» kratka doba potfebna pro porizeni velkého mnozstvi dat — financni
uspory

» vysoka automatizace zpracovani mérenych dat
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Letecké laserové skenovani

O system leteckeho laserového skeneru sestava ze samotného laseroveho
skeneru, merici jednotky GPS, inercialni jednotky a fidici jednotky spojené
se zarizenim pro ukladani dat

O v praxi je systém rozsSiren jesté o Cast snimajici obraz skenovaného uzemi
(RGB skener, digitalni videokamera s vysokym rozliSenim nebo digitalni
fotogrammetricka kamera)

kombinaci téchto technologii Ize ziskat obe informace ve stejnou dobu
puvodné vojenska technologie je znama jiz vice nez dvé desetileti
v soudasné dobé je tato technologie b&Zné& pouzivana i v Ceské republice

U OO
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Princip LLS

O paprsek laseru vyslany k cili, méri vzdalenost, kterou urazi behem cesty k
povrchu méreneho objektu

» vinova délka 1 000 az 1 500 nm (infraCervené spektrum)

O v ten samy okamzik dojde k zaznamu souradnic a orientaci snimace
(sméru paprsku diky diferencialnimu GPS a inercialni navigaci)

O na zakladé vSech téchto atributt jsou velmi rychle a presné vyhodnoceny
udaje o poloze zaméreného bodu

Zdroj: &ima I, Gechusiness 32009
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Rozdéleni leteckych laserovych skenert
1.Discrete Return — zaznamenavaji jednotlivé diskrétni odrazy (obvykle Ctyri)

2.Full-waveform — umoznuji zachytit neomezeny pocCet odrazu (zaznamenaji
cely prubéh kfivky navratu signalu v pevnych €asovych intervalech)

@ % Quantised

Quantised Full
Infra-red Returned Discrete  Waveform
Pulse Echo Echo Echo

Echo Signal
as|nd Jese’
Echo Signal
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as|nd JeseT
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Uplatnéni LLS

O sledovani elektrického vedeni - oproti klasickeé fotogrammetrii je diky velké
hustoté nasnimanych bodu metoda pouZzitelna s dostate€nou presnosti i pfi
meéreni objektu relativné malych rozméru

O tvorba DMT a DMP veétsich uzemi
L mapovani pobreznich oblasti, zaplavovych uzemi, vodnich ploch

» skenovani dna vodnich ploch se pouziva modrozelena Cast spektra
O pfi dokumentaci liniovych staveb (komunikace, produktovody)
O tvorba 3D modelt mést a vizualizace objektu
O detekce prekazek atd.
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Uplatnéni LLS
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Filtrace informaci z dat LLS

Filtrace objektd

e~

Digitalni model terénu
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Mra¢no bodl — vystup z LLS
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Digitalni model terénu
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Digitalni model povrchu
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Pozemni laserové skenovani

O zprostfedkovava nové moznosti v porizovani geodetickych dat a vyrazne
rozSiruje jejich vyuzitelnost

O bezkontaktni urCovani prostorovych souradnic

O vynika vysokou rychlosti sbéru dat, bezpecCnosti, presnosti a komplexnosti

O v soucCasnosti neodmyslitelna souCast geodézie

Princip PLS

O skenery vyuzivaji pro meéreni pulzni laserovou technologii (stejny princip
jako bezhranoloveé méreni totalni stanici)

U paprsek je rozmitan pomoci rotujiciho
zrcadla nebo hranolu

O spojenim dvou zrcadel Ize paprsek

vychylovat ve dvou smérech (navadeni
paprsku na body rastru ve sloupcich

horizontalniho a vertikalniho uhlu a Sikmé vzdalenosti
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Rozdéleni pozemnich skeneru

1. Podle ucelu, ke kterému slouzi
= viceucCelové skenery — pro béznou praci, v geodeézii nejCastéjsi
» triangulacni skenovaci systémy — male predmeéty, kratka vzdalenost
= totalni stanice s moznosti skenovani
= specialni systémy — skenovani dutin
= kinematické systémy — skener je v neustalém nepravidelném pohybu
2. Podle zpusobu urCovani polohy
= Phase-Shift (fazovy posun) — mereni fazového posunu mezi neustale
vysilanym a pfijimanym paprskem
» vysoka rychlost zaznamenavani
= Time of Flight (Cas letu) — poloha bodu je urCena jako polovina Casu
mezi vyslanym a prijatym paprskem
» maji vétsSi dosah
3. Podle dosahu — skenery s kratkym dosahem (do 100 m), se stfednim
dosahem (asi 150 az 350 m), s dlouhym dosahem (az do 6 km)

4. Podle pohybu pri méreni — statické a dynamické
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5. Podle prostoru pokryti

= kamerove - navadéni paprsku pomoci systemu dvou zrcadel nebo
hranoll se vzajemné kolmymi osami otacCeni (tento systém umoznuje
rozmitat laserovy svazek do relativné malého zorného pole, podobného
jako u fotoaparatu nebo kamery)

> uplatnéni pfi skenovani vzdalenych objektu

» panoramaticke — otaci se cela dalkomerna soucast pomoci
servomotoru, coz umoznuje zaznamenat témeér celé okoli

> uplatnéni pfi skenovani interiéru
= hybridni — jedna osa je omezena v pohybu

Panoramaticky Hybridni Kamerovy
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Pozemni skenery

O dnes je na trhu cela fada skeneru, které se liSi nejen znackou (vyrobcem),
ale predevsim svymi parametry




Laserové skenovani strana 46

Uplatnéni PLS
O sbér dat pro ruzné studie, vizualizace a planovani

0 3D modelovani objektu (stavebni objekty, prumyslové arealy, interiéry,
fasady staveb, podzemni prostory a tunely, archeologicka naleziste,
nadzemni vedeni)

[ dokumentace skuteCného stavu (silnice, zeleznice, vodni toky)
O vypocCet kubatur z méreni pred a po zmeéné stavu

Q tvorba digitalnich modeld terénu

O vypocCet objemu drevni hmoty v lese, a;j.
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Uplatnéni PLS
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Uplatnéni PLS
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Uplatnéni PLS
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Mobilni laserové skenovani

O nosiCem skeneru je automobil, prostredek na kolejich, lod nebo Clovek
Princip MLS
O stejny jako u leteckého laseroveho skenovani

4
a

nosic laserového skeneru se pohybuje po nelinearni trajektorii

pro spravné vyhodnoceni polohy podrobnych bodu je tfeba znat pro kazdy
okamzik méreni pfesnou polohu nosiCe a smer méreni
tyto informace zajistuje inercialni méricka jednotka (IMU)
data z pozemnich mobilnich systému jsou podobna leteckym datum s tim
rozdilem, ze pfi pojizdéni na zemském povrchu nastava rada problému se
zakrytymi prostory

> feSenim je vice prujezdu, pripadné pouziti nékolika skeneru s ruznym

uhlem zabéru

soubézné s laserovym skenovanim muze probihat i snimkovani digitalni
kamerou a kazdy bod ma tak rovnéz RGB informaci
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Skenery - SLAM

U posledni dobou je stale vice vyuzivan system pozemniho mobilniho
mapovani SLAM (Simultanni Lokalizace A Mapovani)
» specialni algoritmus zpracovani dat — postupné spojovani skenu s udaji
z inercialni jednotky (trajektorie-informace o poloze v okamziku skenu)

» nasleduje porovnani tvart naskenovanych objektu, jejich vyrovnani a
korekce do vysledné polohy mracna bodu
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Mobilni laserové skenovani

N —
B ueni
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Uplatnéni MLS

O v dopravni infrastrukture
» mapovani liniovych staveb (dalnice, komunikace, zeleznice)
» dopravni znacCeni, verejné osvetleni, méstsky mobiliar

» zaznamenani vychoziho stavu (napr. pred rekonstrukci) a skutecCneé
provedeni staveb

» detekce vyjetych koleji, vzdouvani vozovky vlivem mrazu aj.
L zamereni inzenyrskych siti (silové vedeni, produktovody, kabelove sité)
O reambulace (aktualizace) digitalni technické mapy
Q tvorba digitalnich 3D modelu terénu
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Laserové skenovani

Uplatnéni MLS

quantum

D MAPPING

g 1]

quantum

Broueon e R %
15




Laserové skenovani strana 55

mracno bodu a 3D model (ZEB Horizon od firmy GeoSLAM
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Porovnani fotogrammetrie a laserové skenovani
Fotogrammetrie
» vyhody: pro mensi vzdalenosti vyssi presnost, lepsi moznosti vlicovani
do referencniho systému, dobra identifikace hran pro vyhodnoceni

» nevyhody: pomalé vyhodnocovani, technologie dava méné bodu,
presnost vyrazné klesa se vzdalenosti

Laserové skenovani
> vyhody: rychly sbér pfimo mérenych 3D bodu (tisice az milion bodu za
sekundu), zcela automatizovany provoz, témeér konstantni presnost se
vzdalenosti
» nevyhody: Spatna identifikace hran, nutny specialni program na
zpracovani mracna bodu, velmi drahé pristroje i software, ktery rychle
starne
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Projekt tvorby nového vyskopisu CR
O puvodni data byla misty zastarala (zejména v urcitych uzemich typech)

» svou presnosti a kvalitou limitovala rozvoj geoinformacénich systému
(postradanym produktem byl digitalni model povrchu)

» stav vyskopisnych databazi v roce 2009 byl nasledujici

Struény nazev

Popis

Pfesnost (stfedni chyba)

ZABAGED®- vygkopis

Vektorizované vrstevnice ZM 10
uloZene jako 3D objekty ve
formatu DGN.

0,7-1,5 m v odkrytém terénu
1-2 m v intravilanech
2-5 mv zalesnénych uzemich

ZABAGED®- zdokonaleny
vyskopis

Aktualizované a zpresnéné
vrstevnice ZM 10, doplnéné o
terénni hrany naspu, vykopti,
brehu, nadrzi, apod.

0,7-1,5 m v odkrytém terénu
1-2 m v intravilanech
2-5 m v zalesnénych tuzemich

ZABAGED®- mfiz 10x10 m

Odvozeny model do formy
mfize (GRID) 10x10 m

1,5-2,5 m v odkrytém terénu
2-3 m v intravilanech
3-7 m v zalesnénych uzemich

DMR 2,5 generace MO CR

Vyskovy model ve formé miize
(GRID) 100x100 m

3-5 m v odKrytém terénu
5-8 m v intravilanech
10-15 m v zalesnénych Uzemich

DMR 3 generace MO CR

Vyskovy model ve formé
nepravidelné sité TIN ziskany
stereofotogrammetrickou
metodou.

1-2 m v odkrytém terénu
1-2 m v intravilanech
3-7 m v zalesnénych uzemich

Digitalni model povrchu

neexistuje

neexistuje

ZABAGED - zakladni baze
geografickych dat

DMR - digitalni model reliéfu

O proto vznikl projekt nového mapovani vyskopisu CR, ktery umozni tvorbu
digitalniho modelu terénu (DMT) i digitalnino modelu povrchu (DMP)

Q projekt vznikl ve spolupraci tfi resortll — MO, MZe a CUZK
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Produkty
1.Digitalni model reliéfu Uzemi CR 4. generace (DMR 4G)
Uve forme mrize (grid) 5 x 5 m se stfedni chybou vysky
» 0,30 m v odkrytém terénu
» 1,0 m v zalesnéném terénu

2 Digitalni model reliéfu Uzemi CR 5. generace (DMR 5G)
Qve formé nepravidelné sité vybranych vyskovych bodu (TIN) se stfedni
chybou vysky

» 0,18 m v odkrytém terénu

» 0,30 m v zalesnéném terénu

3.Digitalni model povrchu Uzemi CR 1. generace (DMP 1G)
Ve formé nepravidelné sité vybranych vyskovych bodu (TIN) se stfedni
chybou vysky

» 0,4 m pro presne prostorove vymezene objekty (budovy)

» 0,7 m pro objekty presné neohranicené (lesy a dalsi prvky rostlinného
pudniho krytu)
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Ukazka dat

DIGITALNI MODEL RELIEFU 4. DIGITALNi MODEL RELIEFU 5.
GENERACE
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Ukazka dat

ZABAGED
Vyskopis 3D
vrstevnice

B

W [ S 8 ZABAGED

Gl A L DS E Nadmorska vyska
Q! ' : grid
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