Zaklady fotogrammetrie — postup cviceni I. (pracovni verze!)

Vsechna pottebna data jsou uloZena ve slozce D:\Fotogrammetrie\

ZaloZeni projektu:

—_

(O8]

Spust'te program OrthoEngine (Programy — PCI Geomatica V9.1 — OrthoEngine)

V nabidce File zadejte Novy...

V nasledujicim okné si ho ulozte si ho do SVOJI SLOZKY (Browse), mizete vyplnit
1 nasledujici pole (nepovinné): Name = vas nazev, ktery se objevi v modré list¢ okna
(nemusi se shodovat s Filename). Description = detailnéjsi popis projektu.

V polozce Math Modelling Method nechte Aerial Photography a v Options také
nechte ptivodni informaci (Standard Aerial a Compute from GCPs and Tie Points),
potvrd’te Accept

V nésledujicim okné¢ zadavate projekci: v nasem ptipadé UTM (prvni rolovatko) —
Zone 17, Row U, Ellipsoid E 012 (WGS 84). Output pixel spacing — v nasSem piipadée
0.4 m.

V sekci GCP Projection bud’ stisknéte ,,Set GCP Projection based on Output
Projection® nebo zadejte stejné parametry jako v minulém kroku, Accept

V nasledujicim okné¢ (informace o kamete) — zadejte ohniskovou vzdalenost,
soufadnice ramovych znacek a métitko. Tyto informace naleznete v souboru ,,Project
File* (Focal Lenght, Fiducial, Scale). Position oznacte za ,,Corner — rohové znacky.
Accept.

Ke vSem témto parametriim se mizete kdykoliv vratit, kdyz v hlavnim okné& programu
najedete v rolboxu na Project. (Tti ikony — kdyzZ je pfejedete mysi, ukaze se vam na
spodnim tadku co to je...)

Vstupni data a souradnice ramovvch znacek:

1.

2.

V hlavnim okné¢ se posuiite na ,,Data Input“ a kliknéte na prvni ikonu — Open a new or
existing photo.

Vyberte ,,New Photo* a zadejte cestu do adresaie ,,...Fotogrammetrie\snimky*,
vyberte snimky S129, S130, S188 a S189.pix, toto okno miiZzete zaviit.

Kliknéte na druhou ikonu (¢tverec s kiizky v rozich) ,,Collect fiducial marks®. Opét se
vam otevie dialog s jiz nalezenymi ¢tyfmi snimky. Kliknéte na jeden z nich a dejte
Open.

Otevie se vam dany snimek v plném rozliSeni (overview rezim je prvni ikona zleva).
Soucasné se snimkem (,,Viewer®) se otevie i tabulka ,,Fiducial Mark Collection for
...“. Nékdy je tato tabulka schovana za ,,Viewerem*.

Ve ,,Vieweru® identifikujte rohové ramové znacky, v dostatec¢ném zvétSeni je umistéte
co nejpiesnéji, potom zadejte jeho soutfadnice do tabulky stiskem tlacitka ,,Set™. Na
konci potvrd'te Accept.

Stejny postup aplikujte na zbyvajici 3 snimky. Pokud budete mit otevieno souc¢asné
vice snimkda (vice ,,Vieweri), tabulka se vaze vzdy k tomu, ktery je praveé ,,Working*
— misténo vlevo nahote, opakem je ,,Reference*.

Jakmile je hotovy jeden snimek, je mozné pouzit ,,Auto Fiducial Collection* —
automatické doplnéni rdmovych znacek na ostatni snimky. Tento postup se ale
neosvedc¢il v nasi pocitacové ucebné, kdyz jej provadélo soubézné vice uzivateld...©
Timto je zaddna vnitini orientace, nasleduje sbér vlicovacich bod.



