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Sissejuhatus

 UAV — kasvav ja arenev valdkond

e Kaugseire

* 3D mudelid, arheoloogia, geomorfoloogia,
kaardistamine, planeeringud, (tappis)pollumajandus,
olukorra seire (katastroofid), kiired muutuste
hinnangud, detailsed kdrgusmudelid, ortofotod,
infrastruktuuri kontroll ja seire, kinnisvara...

» Sensorid: foto/videokaamerad, multispektraalsed,
huperspektraalsed, lidar, radar

e Tapsus
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UAV-ga andmete kogumine

e 4,2kg kaaluv heksakopter, Pixhawk, 6S 12000 mAh
e 216 nadiirfotot (H=90m, GSD 2cm) ja 24 kaldfotot
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Moodistus

* RTK GPS

100m | | |
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Agisoft Photoscan

ﬁ Kuressaare_lest_koik.psx — Agisoft PhotoScan

File Edit View | Workflow Tools Photo Help
L B 9 [ AddPhotos. b X O B e é Db o
Reference "5 Add Folder... & % | Workspace
= # Align Photos... P I@ (25 E} 2 Q X
Cameras Build Dense Cloud... 1) i %E Workspace (1 chunks, 240 cameras) :
] Kuressa.., Build Mesh... v [ :m::lk1 ENET;}T;:]E] 38 r::.larkers, 897,166 points) [R]
? ameras aligne
[]£) Kuressa.. Build Texture... J
] Kuressa... > Markers (38)
(] [& Kuressa... Build Tiled Model... 22 Tie Points (897,166 points)
[ & Kuressa... Build DEM... 9" Dense Cloud (55,240,729 points, Medium quality)
[] Kuressa... Build Orthomosaic... &b 3D Model (10,991,103 faces)
] Kuressa... % DEM (8869x3080, 8.17 cm/pix)
] Kuressa... Align Chunks... Orthomosaic (3406034316, 2.04 cm/pix)
L] Kuressa... Merge Chunks... |
] Kuresza..,
] Kuressa,.. Batch Process... Model
[] Kuressa...
] Kuressa...
] Kureszsa..,
£
Markers Easting (m) Morthing (m)
[fib 500 410683.020000  6457246.620000
[fib 501 410693.520000  6457229.710000
= We sn2 410720430000 6457226.580000




UAV ja klassikaline fotogramm-meetria

Aerofotod

Sisemise orienteerimise param.

Valimise orienteerimise param.

Maapealsed kontrollpunktid

¢  SfM — Structure from Motion
MVS — Multi View Stereo

Piltide sobitamine (SIFT, SURF...)

Aerotriangulatsioon, fotobloki
moodustamine
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3D punktipilv

Ortofoto, DEM...




Mudelid

e Tapsuse kontrollimiseks ule

e 17 erinevat mudelit — KP-de valik!
d punktid

jaanu

3p Vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd
4p Vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd
5p Vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd
6p Vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd
7p Vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd
8p Vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd
9p Vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd
9p_paigutus Saavutada Uhtlasem katvus kui 9p'l
10p_top Voimalikult vaike RMS ja hésti ala katvad KP'd
11p_paigutus Voimalikult hasti ala katvad KP'd
12p_random 12 juhuslikku KP'd

13p_keskel 13KP'd uuritava ala keskosast
loaunap Pooled KP'd ala |6una poolelt
paaritu K&ik paaritu ID'ga KP'd

paaris K&ik paaris ID'ga KP'd

random Pooled KP'd juhusliku valikuna
lest_koik KSik KP'd




Ortofoto

Lahutus 2cm

0 50 200




DSM

Lahutus 8,2cm
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Tapsuse kontroll

Moddistus Mudeli pohjal loodud

XmoYm ortofoto x,,y, o et |
RMS X
. RMS Y
- RSS XY
Korguste vordlus moodistuse asukohas
RMS Z

* +




Tapsuse kontroll

e Osutatud KP-de asukohad

e Taustaks ortofoto, mis on tehtud kasutades koiki
KP-sid

lou p
% 12p_1 ra[! w

paaritu pir'“
11p_paigutu® random
B .13p_kaskel 11p, _paigutusgp—pa'guu' _
o Koik7P © |
paaritu 12p_random Iglnap
8 7" © 4 aaris _10p_top 13p_keskel
10p_t Q (0] P aari
9. _palgutusfa"dﬂ‘ .3 o]
518
5 10cm
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RMS Z 0,233 0159 0,170 0,150 0,138 0,159 0,128 0,200 0,206 0,116 0,270 0,273 0,165 0,079 0,135

RMS X 0,085 0,082 0,113 0,106 [0,081] 0,107 0,096 [0,079] 0,115 |EISGSNOIAN 0,093 10,0721 0,078 0,089

RMSY |0,124 0,094 0,107 0,114 (0,091 0,121 0,103 0,104 0,123 0,098 0,104 0,137 0,092 o,osgh

RSS XY | 0,150 0,125 0,156 0,156 0,122 0,162 0,141 0,131 0,169 0,117 0,126 0,166 0,117 0,118 0,103 0,111
0,40

0,35

0,30

0,25

0,20

e

0,10 — S . = Sty . - o

0,05 ' |

0,00

o R R R AR &  of I%}& ,'rﬁq qf)” 0 é“& & &g

$# & 55” & PO ¢ T &F
R SR N My

——RMS £ RMS5 X —RMSY —R55XY



Kdrgusmudelite erinevused

Mudel o] bl B o e E A B ) 2 P ) D S e 5|KP arv |KP'de valiku péhiméte

3p 3 |||Vaike RMS ja hsti ala katvad KP'd

4p B |Vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd

5p B [Vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd

6p \.r‘élke RMS ja hasti ala katvad KP'd

7p | |Vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd

8p ] |Vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd

9p L | | Vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd

9p_paigutus |l . Saavutada iihtlasem katvus kui 9p'l - DS M
10p_top IETER |Vaimalikult vaike RMS ja hasti ala katvad KP'd X
11p_paigutus | B | | Vaimalikult hasti ala katvad KP'd

12p_random BEN |12 juhuslikku KP'd

13p_keskel BEER |13KP'd uuritava ala keskosast

loaunap HEREN |Pooled KP'd ala lduna poolelt -

paaritu |K8ik paaritu ID'ga KP'd

paaris | |K6ik paaris ID'ga KP'd
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Kokkuvote

e Horisontaalne tapsus lihtsamini saavutatav

e Vertikaalne tapsus — rohkem vaeva ja punktide
paigutus mangib suuremat rolli

e Tapsuse parandamine?
 Programmi algoritmid — ,must kast“?
e Kas on vaja?
e Kontrollandmete tapsus



Tanan tahelepanu eest!

Edgar Sepp
27.10.2016
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Marko Kohv’i 3D mudel Kuressaare linnusest: https://skfb.ly/P8QZ
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