Ziaklady fotogrammetrie — postup cviceni I1. (pracovni verze!)

Vsechna potiebna data jsou uloZena v adresafi ..\Fotogrammetrie\ , resp. v adresaii \pomocne
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Sbér vlicovacich bodi:

. Predpokladejme, ze mate pustény program Ortho Engine a v ném otevieny projekt, ve kterém jsou jiz

»hasbirany* ramové znacky a ulozeny zékladni informace.

. 'V hlavnim okn¢ programu najed’te v rolboxu na tieti polozku — ,,GCP/ TP Collection*
. Kdyz kliknete na druhou ikonku zleva (rucicka s klavesnici — ,,Collect GCPs manually®, oteviou se dva

dialogy — prvni na vybér snimku (Open Photo) a druhy — vlastni okno pro vlicovaci body — pracovné si jej
nazveme ,,tabulka‘®.

. Otevite si prvni snimek. Objevi se jiz zndmy ,,Viewer®, pokud je jeden, je vzdy ,,Working®, kdyz je jich

otevieno vice, tak ostatni, se kterymi se pravé nepracuje jsou ,,Reference” (ale to uz davno vite ©)

. Ve ,Vieweru®“ identifikujte vlicovaci bod — slouzi vdm k tomu obrazky, které jsou ulozeny v adresati

»\pomocne®. Jednak jsou zde ptehledy za celé snimky a jednak detaily jednotlivych vlicovacich bodd.
Jeden a tentyZ vlicovaci bod miize byt na vice snimcich (piekryv snimkit).

. Ale zpét k identifikaci GCP. Pokud stojite kurzorem ve ,,Vieweru* na jiz vyhledaném misté¢, stisknete

nahote tlacitko ,,Use point* — v ,,tabulce* u polozky ,,Photo position* se vam vyplni snimkové soutadnice.

. Pro snazsi orientaci v téch GCPs doporucuji je nazyvat stejn¢ (napt. GOO11), jako na referencnich

obrazcich. M4 to své nesporné vyhody (viz déle).

. Nyni zbyvé doplnit soufadnice UTM — policka v sekci ,,Georeferenced Position“. Souradnice GCPs jsou

ulozeny v souboru ,,GCP-souradnice* v adresaii ,,\pomocne“. Prvni sloupecek souradnic v tom
excelovském souboru je E a druhy N.

Jakmile tyto informace vlozite a kliknete jedno kam, spocitaji se i zemépisné soutradnice (Long, Lat).

. Posledni, co chybi je nadmoisk4d vyska, ktera se abstrahuje z digitdlniho vySkového modelu
(AP_DEM.pix). V dolni ¢asti ,.tabulky* je tlacitko ,,select™ a vedle se piSe ,,DEM*. Poklikejte na Select a
vyberte soubor AP_ DEM.pix.

V okné, které se objevi mizete zadat hodnotu ,,Background Elevation* (- 150) -hodnotu, kterou nese
DEM v misté¢, kde uz nejsou udaje o vysce. A zvolte Select.

Tlacitko ,,Extract Elevation“ by se mélo stat aktivni, stisknéte jej, a v okné Elevation se objevi
abstrahovana hodnota. Vyska se odecita podle souradnic UTM, které jste zadali do sekce ,,Georeferenced
Position*®.

To je vSe — stisknéte ACCEPT. V ,tabulce* nahote zatrhnéte jak ,,Auto locate®, tak ,,Bundle adjustment*
— od tfi bodil vySe se bude pocitat RMS chyba.

Pokracujte dalsim bodem a dal§imi snimky. A nyni k ,,Auto locate*. Dejme tomu, Ze jste dokoncili prvni
snimek a na druhém mate najit bod, ktery jste uz jednou hledali na prvnim snimku. Zadejte jeho ¢islo
(stejné jako u prvniho snimku — napt. G0013) a chvili pockejte, nebo kliknéte nékde vedle. Pokud tento
bod (ktery se tak jmenuje) jiz byl vyhledavan, doplni se automaticky jeho referen¢ni souradnice, vyska i
soufadnice geografické. Jediné, co chybi je identifikovat jej ve Vieweru. Ale tady pfichazi to zajimavé. Ve
Vieweru by se odpovidajici misto mélo najit samo (na zaklad¢ obrazové korelace). Stac¢i tedy dany bod uz
jej presné lokalizovat, a tlacitkem ,,Use Point* doplnit do ,,tabulky*.

RMS chyba by méla byt idealné do 2 pixela !!!!



