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Attekintes

A poszteren fotogrammetriai feldolgozo szoftverekkel elérhetd pontossagot vizsgaljuk egy epuletreszlet, a BME K épuletet és a
konyvtarat osszekotd Sohajok hidjanak peldajan. Munkank soran vizsgaltuk, hogy a kulonbozo tavolsagbdl keszitett felvételek illetve
azok kombinalt feldolgozasa hogyan befolyasolja a kepekbdl eldallitott pontfelnd pontossagat.

Céeljaink kozott szerepelt, hogy igazoljuk a nyilt forraskodu feldolgozoszoftverek alkalmazhatosagat es olyan technoldgiat mutassunk
be, melyet kis koltseggel barmelyik foldmeresi vallalkozas alkalmazhat. A valasztasunk ket mar hosszabb ideje fejlesztett, stabilan
mukodo feldolgoz6 szoftverre a WebODM-re es a Meshroom-ra esett. A pontfelnOk ellenorzesét a CloudCompare programban

vegeztuk el. Emellett tobb kisebb programfejlesztest hajtottunk vegre a nagyobb foku automatizalas erdekeben.

CloudCompare"?

Vizsgalat

Harom kulonboz6 tavolsagbdl, osszesen 62 fenykepet keszitet-
tunk, melyeket a valasztott szoftverekben kulon csoportokban
dolgoztunk fel. Az eloallitott 3D pontfelhOk pontossagat 38 darab,
merdallomassal bemeért ellenérzd ponthoz viszonyitva vizsgal-

tuk.
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A legnagyobb pontossagot a kozeli és
tavoli fenykepek kombinaciojaval tudtuk
elerni. Ekkor az eltérések 80%-a 1 cm
vagy az alatti volt.
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Az eredmények azt mutatjak, hogy WebODM es Meshroom ha-
sonld pontossagot tud elérni. A legfébb kulonbség abban van, A WebODM-ben és Meshroom-ban eldallitott pontfelhOket
hogy Meshroom-ot els8sorban haromszog térhalés modellek 0sszehasonlitva zomeben 2-9 mm-es eltéreseket latunk.
eloallitasara terveztek, igy a szigorubb szlUrések miatt, joval rit-
kabb pontfelhot allit eld.

| Képekszgmafdb] | 6 | 18 | 38 | s6 | 44

Rekonstrudlt pontok [db] | 2890546 | 9038028 | 24452065 | 35721622 | 27129297
Atlagos terepifelbontasfem] | 012 | 009 | 007 | 008 | 008

Atlagos maradék ellentmondas 13
azillesztépontokban [mm]

Tavol (20 m) |K6zép (15m)| Koézel (S5m) | Kozel + K6zép | Kbzel + Tavol
Képekszamafdb] | 6 | 18 | 38 | - | -
Rekonstrudlt pontok [db] 755498 | 2258190 3200876 | - | -

Atlagos maradék ellentmondas 14
azillesztépontokban [mm]

Sajat fejlesztesek

Meshroom illesztépont tamogatasa meg gyerekcipdben jar, ebbdl a szempont- Az ImportMarkerFeatures blokk egy CSV al-
bol nem teljesen felelt meg az automatizalasi igenyeinknek. Mivel nyilt for- lomanyt beolvasva elkésziti a Meshroom altal
raskodu szoftver, lehetésegunk volt Python nyelven néhany kiegészites ertelmezheto illesztopont leird fajlokat. Az igy
elkeszitesere. 3D-ben rekonstrualt illesztopontok kesoObb
hasznalhatok georeferalasra.

Find-GCP ~ Community ~ Documenta

Az StfMTransformFromMarker blokk a Mesh-
room beepitett transzformacios blokkjanak egyeds
valtozata, mely egy CSV allomanybal tolti be az il-
lesztopontok koordinatait, a kényelmetlen kezi
megadas helyett.

Find-GCP

Find ArUco markers in digital photos
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Elsoként a Find-GCP segeédprogramhoz keészitettunk Meshroom specifikus  ImportMarkerFeatures SfMTransformFromMarker @
kKimeneti format, mely a WebODM-ben hasznalatos adatokon kivul, a Meshroom Marker Features Folder ® SfMData File ®
szamara fontos jellemzOket is tartalmazza. Ezutan magahoz Meshroom-hoz  ° sMbat Poses

Marker Features Data e Input

irtunk egyedi feldolgozasi blokkokat.



