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INVESTICE DO ROZVOJE VZDELAVANI

Globalni navigacni satelitni systémy a jejich
vyuziti v praxi

MOBILNi MAPOVANI

Ing. Jan Sukup
(GEODIS BRNO, spol. s r.0.)
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Tato prezentace je spolufinancovana Evropskym socidlnim fondem a statnim rozpoétem Ceské republiky.
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0, Mobilni mapovani

‘, IVIbiI|' mapovaci system IP-52
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* Mobilni mapovaci systém IP-S2
— IP-S2 box
* Synchronizace pripojenych zafizeni
— GNSS prijimac ety
* Informace o poloze @
— Inercialni mérici jednotka (IMU)
* Informace o orientaci
— Externi odometry (CAN Bus sbérnice)

* Informace o rychlosti, ujeté vzdalenosti a smeéru
zataCeni
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0, Mobilni mapovaci systém IP-S2

* Mobilni mapovaci systém IP-S2 o | |

-

* 2 x180° laserovy skener skenujici do stran kolmo ve
smeru jizdy (Uhlové rozliseni 12)

— 3x Laserové skenery

* Synchronizace pripojenych zarizeni

* 1 x90° laserovy skener skenujici dozadu nebo dopredu
v zavislosti na konfiguraci (Uhlové rozliseni 0.59)

e Skenovaci frekvence 75Hz
Efektivni dosah do 30m
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0, Mobilni mapovaci systém IP-S2

* Mobilni mapovaci systém IP-S2
— Panoramaticka kamera
* Rozliseni 6x2Mpx
 Maximalné 15 snimku za sekundu

— Rychlobézna kamera
e Rozliseni 5Mpx
* Maximalné 7.5 snimku za sekundu
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* Mobilni mapovaci systém IP-S2 — sbér dat

GPS + GLONASS Kamera Externi odometry

GNSS prijimac

-
\ —>

- - - Presny GPS cas

Laserové skenery
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e Data dokumentuijici zajmove uzemi:
— Panoramatickeé snimky
— Obarvené laserové body
— Snimky s vysokym rozliSenim (5 Mpx)
— Termo snimky (ve vyvoji)

e Data pro vypocet trajektorie a georeferenci
porizenych dat:
— GNSS prijimac — souradnice X, Y, Z
— IMU — uhly rotace w, ¢ ,x
— Externi odometry — rychlost
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 Metody vypoctu trajektorie:

— Loosely coupled (LC)

— Tightly coupled (TC)

— Precise point position (PPP)

— Real-time solution
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0, Zpracovani dat
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® Zpracovani dat

* Panoramaticka kamera - Zpracovani snimku

— Snimky
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0, Zpracovani dat

* Panoramaticka kamera - Zpracovani snimku

— Rektifikovany snimek
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0, Zpracovani dat

* Panoramaticka kamera - Zpracovani snimku

— Panoramaticky snimek
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0, Zpracovani dat

* Panoramaticka kamera - Zpracovani snimku

— Sféricky snimek

9.9.2010 S, o
* * .‘
tt**-k . =
EVROPSKA UNIE il LT

14



0] Zpracovani dat

* Panoramaticka kamera - Zpracovani snimku

— Panoramatické video
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0, Zpracovani dat

* Laserové skenery - Zpracovani dat

— Obarvene Iaserove body
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* Analyza Z-ové souradnice:

— Testovaci pole
« Cast dalnice D2 (Brno-Blutina)

— Vstupni data
e Prvky vnéjsi orientace pro panoramatické snimky
e Presny digitalni model terénu (8 km)

— Vypocet
e Odchylky Z-ové soufadnice AZ, A; =hg —(ZEOi — Loy, )

e Stfedni odchylka 0Z /EAZZ_
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* Analyza Z-ové souradnice:

— DTM-1

E

= S E

2 3 &

E S O

& [ o

S,
N

— a

. <] o




* Analyza Z-ové souradnice:
e 1 555 snimkt (4 km)

— DTM-2
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* Analyza presnosti vyhodnoceni:
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