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Altaldnos felvetések

p

* Képek terepi felbontdsa

POHTOSS(’JQOT * Pontok irdnyozhatdésdga

* Magassagi mérés pontossdga: fugg a bdzisviszonytdl

bef0|yGSO|O « llesztépontok meghatdrozdsi pontossaga
Te ﬂyezo k * Kamera kalibracio pontossaga

* Egyéb jarulékos paraméterek bevezetese

&

* Kiegyenlités pontossaga

* Ellendrzé pontok alapjan végzett hibavizsgdlat




Kepek terepi felbontaso

» Kiszdmolhato a képek atlagos
meretaradnyabdl és a pixelméretbdl.
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Pontok irdnyozhatosaga

» A felbontds mellett fontos szempont
a kepmindseg, azon belul o
kontraszt és a kepélesséeg.




Merés és koordindta
Mmeghatdarozas pontossaga
A
3

» Vizszintes értelemben atlagosan 1/3 pixel ( )
iranyzasi pontossag erhetd el méeréskor.

» A magassagi méeres pontossagat befolydsolja
a feloontds, a méretarany (my,;) €s a felvételi
bdzis ardnya a repulési magassaghoz, a
A Rl
bdzisviszony ( ~ )
Példaul 115 m-es repulési magassagnal, 60 m-es bazisnal, 5 cm-es terepi

felbontasnal a varhato hibak:
Oxy = 1.7 cm, Oy =3.2 Gl

A
Oxy = Mg §

hg A

O-Z=métl'7 3




Pontossag kiszamitdsa

» Kiegyenlités pontossaga
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» Kiegyenlitet paraméterek pontossaga
0; = 0p " £/qy
» Kbzéphiba ellendrzd pontok alapjdn
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Légihdromszogelési
szoftverek

o’
: iibho UASMZSTER
Agisoft Metashape DT
https://geospatial.trimble.com/products-
BINGO + ATM and-solutions/trimble-inpho-uasmaster

>
>
» Racurs DPW PHOTOMOD
>
>

Trimble Inpho UASMaster PHDTG

https://www.photomodeler.com/

@

Photomodeler

w4 Metashape blngo

https/www.agisoft.com/ https://bingo-atm.de/ https://geo-matching.com/photogrammetric-
’ ; i imagery-processing-software/dpw-photomod
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Teszt
terulet

» Szekesfehervartol
nem messze Csor €s
Iszkaszentgyorgy
mellett.

» A 200x200 méteres
terulet.

» A pontjelek mérete
50x50 cm.




UAS [égi felmérés
korUlmeényei




Phantiongsiss
3 i
felvéetelezes

» A felvetelek 2016.
szeptember 7-én
készUltek.

» Osszesenlé kép 4
sorban, a relativ repulési
magassag atlagosan
116 m YEliS

> 1.s0r: 14, S
» 2, s0r: 18, 17 2Eain
p 3. 50r; 22, 25N,
> 4, 50r; 26, 27 2SN




Légihdromszogeles —
tombkiegyenlités

» A mérések és arelativ tajekozas utadn a Photomod Solver-
ben megtortént a tdmbkiegyenlités.
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Sugdrnyaldb
kiegyenlitas @
BINGO-ban

» A sugdrnyaldb
kiegyenlités pontositasa
érdekében a BINGO
v6.8 programban a
kamera kalibraciojaval
és 17-féle kiegészitd
parameéter
felhaszndalasaval a
kiegyenlités sigma0
hibdja ertékre
csodkkent. A kUlso
tajékozasi elemek
elbzetes értékeit a
Photomod Solver-bdl
vettUk at.

BINGO BUNDLE ADJUSTMENT REPORT

PROJECT: iszka_adpa_25_26

L =
Input Data Report:
SIGMAOD: 0.79

No. of Used Peints 43
No. of Used Photos 16
No. of Used Cameras 1
Used Points per Photo 17 Photo Measurement Residulas (pum)
Ignored Ima 0 = v
Ienored Points 0 RMS 07 05
Ienored Control Points 0 MAX 19 16
Control Point Residuals (1/1000) GPS Residuals (1/1000)

X Y Z X Y ¥
RMS L L L EMS - -
MAX 2 2 L MAX
Check Point Residuals (1L/1000) IMU Residuals (1/1000)

X Y A & £ K
RMS - - EMS - -
MAX MAX
GPS/IMU (max) Additional Parameters

5 X 5 Y 5 Z 123456141617 192023 252631 3237

Dnft -
Shuft

Variance-component estimation test value: s(a posteriori) / s(a priori)

Photo coordinates 0.39

Camera data mel vector &' 018

Coordinates of control pomts 042 x- ¥i- z-

Sum of all observation 039

No. of points measured on photos Freq. of photo measurement residuals
L0+ 10+
0.8 08 "

ﬂmﬂﬂﬂﬁ@

Mo of Pho'tn:»l

0.6 0.6
04 04
02 0.2
0.0 0.0

432101234 432101234
for = fory




Hibdk az U
pontokban

» Az eltérések cm-ben
értendok.




2. Teszt ugyandirrd d teru

Teszteléskor 66 m
magassagbdl keszlltek a
felvételek, a terepi
felbontds 2.35 cm volt.

A tOmbot alkotd 63
felvétel
légihdromszdgelése
Agisoft PhotoScan 1.4.4 és

A légihdromszdgelés
pontositdsa és a kamera
s kalibracioja szintén a fenti

PhotoModeler UAS 2017 szoftverekkel valdsult

szoftverekkel tortént. meg.

letre

A felvételek DJI Mavic Air
quadro-kopterrel
készUletek.

A légihdromszdgelésnél 11
illesztépontot és 39
ellenérzé pontot mértink
meg.




TOMb elrenclezese

DaI_0224

DII_0z42

DII_0z21
DII_0240

D020

DII_0202

DJI_0199
DII_0238

DII_0238

faces: 704,979 vertices: 354,089




Négyzetes kdzephibak

RMS Agisoft PhotoScan PhotoModeler1 PhotoModeler2
Kamera Kamera kamera
kalibracioval kalibracio nelkdl  kalibracioval
llesztépontokon [pixel] 0.7 1.82 1.51
Ellenérzé pontokon [cm] 10.46 23.8 5.46

Osszes pontra [pixel] 0.49 0.77 0.76

RMS hibak
PhotoModeler2 .
PhotoModelerl .

Agisoft PhotoScan I

0 5 10 15 20

B N lllesztépontokon [pixel] Ellendrzé pontokon [cm] Osszes pontra [pixel]



Kamera kalibracio
nélkulozhetetlen

Frame

|0.00160048 | x |0.00160048

4.5

[] Enable rolling shutter compensation [ Film camera with fidudal marks

Initial Adjusted Bands GPS/INS Offset

f. |2913.74853 |

o [8.71306 |b1: |0

oy: |-27.4415 | b2: |0

ki: [0.188418 | pt: |0.000287414

: |-0.544057 | p2: |0.000310522

: [0.348933 | p3:

: |D | p

Radial distortion

Cistortion {pix)

1000
Radius (pix)

1500

391 pix




Osszegzés

» A képek terepi felbontdsa 5, illetve 2.35 cm volt, ¢
kiegyenlités utan az illesztopontokon a vizszintes RMS hiba
0,5-1 pixel kdzbtti, a magassagi RMS érteke 1 pixel.

» A kamera kalibracid elvégzése elengedhetetlen, de
ehhez megfeleld szamu es elrendezésu lllesztdépont-
mezore van szukseg.

» A képekhez tartozo kulsd tajekozasi elemek kiolvasasa EXIF
adatokbdl lehetséges, de nem mindig pontosak az
adatok. Ezek félrevihetik a kiegyenlitd szamitasokart.

» Jdrulékos paramétereket vonjunk be a kiegyenlitésbe.




KOSZONOM A
FIGYELMET!

E-mail: jancso.tamas@amk.uni-obuda.hu




	UAV felvételek légiháromszögelési kérdései
	Témakörök
	Általános felvetések
	Képek terepi felbontása
	Pontok irányozhatósága
	Mérés és koordináta meghatározás pontossága
	Pontosság kiszámítása
	Légiháromszögelési szoftverek
	ALKALMAZÁSI PÉLDÁK
	Teszt terület
	UAS légi felmérés körülményei
	Phantom DJI 3 – felvételezés
	Légiháromszögelés – tömbkiegyenlítés
	Sugárnyaláb kiegyenlítás a BINGO-ban
	Hibák az új pontokban
	2. Teszt ugyanarra a területre
	Tömb elrendezése
	Négyzetes középhibák�
	Kamera kalibráció nélkülözhetetlen
	Összegzés
	21. dia

