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Mivel dolgozunk?

e Sajat tulajdonu, orszagos
lefedettség:

* nagyfelbontasu
|égifelvételekkel

e geodéziai pontossagu
|ézerszkennelt adatokkal
e id6soros miuholdfelvételekkel

* Modern szoftveres
megoldasokkal ;

e Szuperszamitogépes
adatfeldolgozo kc'SrnyezetB*en
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~—  Orszagos légi LiDAR és digitalis mérékameras felmérés
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LiDAR magassagmodellek

Atlag 5 pont/m?2 ponts(ir(iség - Orszagos felmérés
/ Atlag 10 - 30 pont/ m2 - Nagyvarosok

15 cm GSD - Orszagos felmérés
5-10 cm GSD - Nagyvarosok
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Légi felmeréseinkhez alkalmazott technologiaink

Legi LiDAR rendszer 150MP Full frame kamerarendszer

Waveform ProcessingAirborne’ Laser’a
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2 MHz teljesitmény -> koltséghatékonysag
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IDAR felszinmodell (DSM)
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LlDAR domborzatmodell DTM




— Nagy felbontasu ortofotd térkep




dallitott 3D pontfelhd

— Légi |ézerszkenneléssel e
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* Mesterséges intelligenciamodellek
alkalmazasa a pontfelhé osztalyozasban
(szemantikus szegmentacio)

« Altaldnos vagy specialis (pl. erdészeti)
modellek alkalmazasa

e Kategoriak:

* Talagj

» \egetdcio (fatorzsek és lomkorona)
« Epiiletek

e Viz

* Vezetékek (kisfesziiltség, nagyfesziiltség)
* Villamosvezeték-tornyok (kisfesziiltség,

nagyfesziiltség)
* \asuti vezetékek és tornyok
* Hidak :
e Tetbéobjektumok (kémények, antenndk,
napelemek) .
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* Falak / homlokzatok ™,
 Zaj .






















| megjelenitese LiDAR pontfelhdben
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Nagyfeszultsegl tavvezetekek karbantartasi feladatai LiDAR
adatok alapjan — Veszelyes objektumok detektalasa
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— Halozati leagazasok azonsitasa nagy felbontasu ortofoto

S alapjan
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Ozati leagazasok azonsitasa LiDAR adatok alapjan
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Elektromos Iegvezetekek es tartooszlopok azon5|tasa LIDAR
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telekommunikacios oszlopok

azonositasa kis pontsdrisegl
LIDAR pontfelho alapjan

Feladat: oszlopok azonositasa és oszlopmagassag megallapitasa el6re
meghatarozott oszlop pozicidk alapjan
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Oszlopok azonositasa pontfelhd alapjan

pontfelhd sdrlisége: 10 pont/m?2

El6re megkapott oszlopok

8 pozicidja a pontfelhdn
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—— Oszlopok azonositasa ndvényzetmentes teruleten
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Azonositandod oszlopok szama és helyzete

Pontfelh6n azonositott oszlopok szama és
helyzete

Azonositando DIGI
oszlopok szama

(ebbdl pontos poziciéval 60
rendelkezd6)

EREDMENY 65%




telekommunikacios oszlopok
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azonositasa nagy pontsuriseg(
LIDAR pontfelho alapjan

Feladat:

Valds oszloppoziciok 6sszehasonlitasa LiDAR poptfelhoben azonositott
oszlop p02|C|oT<kaI




A mintateriilet Google Earth Kecskemét - Oszlopazonositas
alaptérképen és ortofoton,

megjelenitve d valos Szolgaltatotol kapott DWG 6831 oszlopot tartalmazott, melybdl
oszloppoziciokat = levalogatasra kerult 177 db az alabbi kategoriakkal:

e Vasoszlop (11 db)
| e Villamososzlop fa (5 db)
74 e Villamososzlop beton (161 db)
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. Villamos_oszlop_fa

Villamos_oszlop_beton
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\,_‘_‘“*—- A mintaterilet LiDAR pontfelhdje
_— felilnézetben és elforgatva

A=

Kecskemét - Oszlopazonositas

Az 6sszehasonlitas Iépései:

A kapott oszloppozicidk pont shape allomanyanak elkészitése

Ezen lokacidok alapjan a LiDAR adatban az oszlopok azonositasa

és atosztalyozasa

Az oszlop osztaly kinyerése, és pont shape allomany

|étrehozasa

A LiDAR-ban az oszlopokat reprezentald pontcsoportokbol egy

k6zéppont meghatdrozasa (manualis ellenbrzéssel)

Adatdsszehasonlitas: . ° N

» LiDAR po eIh6|:?erLazono5|'tott oszlopok szama
ossagvizsgalata -
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Vmgoszlopponuok a LiDAR A pontfelh6bdl kinyert oszlopok
' pontfelhon pontcsoportjai és a kozéppont

meghatarozasa

Kecskemét - Oszlopazonositas

* Avalds (kék szin)- és a LiDAR-bAI (piros szin)
kinyert oszloppozicidk

* Atalalat szempontbdl kategorizaltuk a
pontokat

* Tavolsagot szamoltunk a LiDAR pontfelh6hoz
képest
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< Kecskemét - Oszlopazonositas

Statisztikai elemzés:

A kapott adatbazisbol 177 db oszlopot azonositottunk, ami a valds poziciét mutatja

A LiDAR adat eredménye 156 db oszlop

Az 6sszehasonlitas soran 17 db valds oszloppozicidora nem volt talalatunk

Volt 10 db olyan valés oszlop, mely igazabdl LiDAR alapjan 1 oszlopnak szamit (ezt LiDAR-
ban is azonositottaknak vettik)

igy a végsé oszloptalalat a valds adathoz képest:

v 177 db/160 db = 90.4 %

Els6sorban azokat az oszlopokat nem tudtuk azonositani, amiket s(ir(i névényzet takart
Bizonyos esetben a s(ir(i cserje vagy kisebb magassagu fak folott is lehetett azonositani az
oszlop tetejét

Olyan azonositatlan oszlop is volt, aminél egyaltalan nem volt pontunk, még névényzet
sem

Az azonositott oszlopok egymastdl vald tavolsaguk statisztikaja:

NEAR_DIST w

Statistics:

Count 150

Minimum: 0.051909
Maximum: 1.671258

Sum: 64 685122

Mean: 0431234

Standard Deviation: 0.317346
Mulls: 0

Minimum: 0.05 m
Maximum: 1.67 m
Atlag: 0.43 m

Sz6ras: 0.32 m

Vegetacio takarasa, de van talalat
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Koszonom a figyelmet!
Amennyiben tovabbi kérdése van:

tamas.tomor@envirosense.hu
& +36-30-337-8623
WWWw.envirosense.hu
www.envimap.hu
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