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aweonvesr \iSegradi parkolo felmeresének technoloégiai

* Hagyomanyos foldi technologia e UAV technologia
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Alkalmazott eszkozok
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sess,  Tesztmezd létesitése Visegradon

e Allaspont
* VVizsgalati pont

e J6l azonosithato felfestések







ssess  Hagyomanyos foldi technoldgia feldolgozasa

2 adott pont / 5 adott pont kiegyenlitéssel szamitva

e VVizsgalati pontok és illeszt6pontok 4 allaspontrél bemérve
e Atlagos vizszintes kézéphiba: 3,5 mm

* Maximalis vizszintes kdozéphiba: 5,3 mm

* Atlagos magassagi kdzéphiba: 0,7 mm

* Maximalis magassagi kozéphiba: 1,3 mm

* Alkalmas az UAV technologia becsilt par cm-es pontossaganak
vizsgalatara

e 2 db meghatarozasi vazlat:



Meghatarozasi vazlat M=1:500




Meghatdrozdasi vazlat M=1:3500




cronsnveay  GNSS + Méroallomas + Kitamasztas

e Kitamasztas 3 labu
allvannyal:
* Prizmabot
* GNSS vevo bot




it Felfestések egyértelmdisitése

e Kettls szerep:

e Kulénbo6z6
allaspontokroél ugyanaz
a vizsgalati pont
legyen bemérve

* Feldolgozasnal a
pontfelh6bdl a
megfelel6 pont legyen
kivalasztva




i Repuléstervezés — DJI GS Pro

i oo

9 C
> = 4 e

)y vpark90

* Fugglleges e, i
kameratengely( Yoty M

& Waypoints Qt # Flight Le
132 PTS 741 M
V4
felvéetelek v .
7 Lines 0.49 HA °
Advanced ]
@ Camera Model Mavic Pro Camera >
Y Shooting Angle Parallel to Main Path >
@ Capture Mode Hover&Capture at Point >
. Flight Course Mode Inside Mode >
N Speed 21.3 KM/H
. 1' Z Height 29.3M A Resolution 0,9 CM/PX
0.000000000 A
r. y LON 0.000000000 @
[ : - < >
)y *\ Speed W LAT N/A X Height N o ¢
N/AKMH € Lon n/a N/AM : & T = W @ b

= y



i Repuléstervezés — DJI GS Pro
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e Felvételek elhelyezkedése

* Fliggdlleges
kameratengelyU
felvételek

* 60 fokos
kameratengelyU
felvetelek (hiba
kikliszobolésére)

* |lleszt6pontokrol
kiilonb6z6
magassagban
készitett felvételek

jobb illesztépont
azonositas miatt




S HEE Ritka és slirl pontfelhd




o)e] Souowsereren Ortofoto




HEi Kivalasztott pontfelh$ pont

* Ortofoto, ,felette” pontfelh6
AutoCAD-ben

* Krétaval jelolttel azonos pont
* .txt export
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Osszehasonlitas
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Hagyomanyos foldi technoldgia
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32
33 0,008 0,012 0,010
34 0,044 0,020 0,004
35 0,014 0,030 0,005
atlag 0,012 0,012 0,007
maximum 0,044 0,031 0,018
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UAV technoldgia

Osszehasonlitas




GH = Alkalmazhat6sag

* Mérnoki létesitmények, térburkolatok vizsgalata —
- vizelvezetési problémak

 Mérnokgeodéziai feladatok

e Barhol, ahol fontos a:
* Gyors
* Nagy mennyiséegl
* Nagy pontossagu adatgydijtés
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KOSZONOM A FIGYELMET!



