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A fotogrammetriai feldolgoz6 szoftverek tobbsége manapsag a Structure from Motion (SfM) algoritmust hasznaljak a 3D rekonstrukciohoz. Ez abbadl a helyzetbdl indul ki, hogy mozgo kameraval
keészitlnk felvételeket a mozdulatlan modellezendo targyrol, 80%-o0s vagy nagyobb atfedéssel. Sok szoftver az OpenCV illetve az OpenMVG nyilt forraskddu konyvtarakat hasznalja.
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lllesztopontok  automatikus azonositasa = o y N
A fotogrammetriai feldolgozas soran a legtbbb manualis munkat Az ArUco kédok egyedi jelek A ¢ -l ‘ Hat jel felismerése
Igényld resz az egyes illesztopontok (GCP) azonositasa a kepeken. melyekhez eqgy egész szémo’t 007 @ ~ egy minta képen, a
Ennek automatizalasara dolgoztunk ki az ArUco kddokkal jeldlt rendeltek. A jeleket a képeken - kozéppontok és éz
llesztbpontok automatikus kikeresesére alkalmas Python S, MR el Sa 2001 T T
programot, az OpenCV konyvtar funkcioira épitve. Egy képen t6bb m’eg e e 1 megjelolésével.
ArUco koddal jelolt CGP-t is megtalal a programunk és a jel kddjat " 0 \ >
és kozeppontjanak képkoordinatait hatarozz megqg.
A program futasi eredménye az OpenDroneMap (ODM) és 400 |
WebODM programokhoz kdzvetlendl felnasznalhatd szovegfajl.
A program a GitHub portalon talalhato: ———
https://github.com/zsiki/Find-GCP
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N /| Repiilési magassag: 20 m R _ Tesztelés

Jelmeret: 20 x20 cm /s e 20 m, 50 m és 75 m magassagbol készitettiink felvételeket DJI Phantom 4-el.
B e PN 20 cm-es és ~30 cm-es ArUco markerekkel.

Egyelore még keves alkalmazasi tapasztalatunk van. Az mar latszik, hogy a
jelek meretét a repulési magassagnak megfeleloen kell felvenni, legalabb
20x20 pixel legyen a képen a mérete az ArUco 4x4 konyvtar esetén.

Kep- Jelméret Repllési Jelméret Jelek Felismert
szamok [cm] mag.[m] [pixel]] szama jelek

82,83,84 20x20 20 30x30 6 5
85, 86 20x20 50 13x13 8 3
37, 88 30x30 50 20x20 38 I
89, 90,91 30x30 75 12x12 15 1

Tovabbfejlesztési lehetoségek

Kontrasztosabb jelek keszitése.

ArUco jeleket kereso algoritmus parameter beallitasainak finomitasa.
Az ODM/WebODM mellett tovabbi programokhoz hasznalhato output.

= e — | (A B . Tesztelés mas tipusu dronokkal és mas felbontasu kepekkel.
Repulési magassag: 50 m | . | Repullési magassag: 75 m — N |
 Jelméret: 30 x 30 cm Sk Jelméret: 30 x 30 cm PN g N Forras_. https://greyarro.ws/t/
vl kY - _ N - drone-jokes-memes/2824/9
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