Spracovanie udajov UAV fotogrametrie v Agisoft Metashape

Import fotografii cez pravy klik na Chunk — Add — Add Photos
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Zarovnanie fotografii — detekcia klti¢ovych bodov (key points), na zaklade ktorych sa budu
parovat snimky (matching), vypocet orientacie kamier a tvorba riedkeho mra¢na bodov. Pravy
klik na Chunk — Process — Align Photos

Hlavné parametre (General):

- Accuracy: urcuje mieru rozostrenia/resamplovania rastrovej snimky. Pri hodnote
highest pracuje snajvy$sim moznym rozliSenim, teda ,vidi“ viac detailov a vie
detegovat viac key points. So zniZujlcou sa accuracy sa stracaju aj jemné detaily a teda
sa znizuje aj pocet detekovatelnych key points. VysSia accuracy je presnejsSia, ale
vypoctovo narocna, nizsia je menej presna, no vypoctovo menej narocna.

- Generic preselection: urychluje hladanie zhodnych bodov medzi snimkami. Ak je
aktivna, softvér odhadne poziciu snimok a porovndva iba tie, ktoré spolu susedia, ¢o
urychluje porovnavanie. Pri neaktivnej sa porovnava kazda fotka s kazdou, ¢o vedie
k velmi pomalému porovnavaniu

- Reference preselection: pouziva Udaje o polohe na identifikdciu zhodnych, resp.
susediacich snimok. Volba Source pouziva suradnice uloZzené v metaddtach snimok.
Teda, ak UAV ma GPS anténu, automaticky priradi priestorové suradnice jednotlivym
snimkam atie su nasledne pouZité pri ich zarovnavani. Volba Estimated pouziva
pozicie a orientdcie z predchadzajuceho zarovnavania, ak bolo vykonané. Pri volbe
Sequential sa porovnavaju iba najblizSie snimky v sekvencii, teda podla poradia
v zozname, najCastejSie podla nazvu, kedZe softvér predpokladd, ze snimky s
postupujucimi nazvami (napr. ¢iselnd postupnost) su susedné.

- Reset current alignment: odstranenie predchdadzajliceho zarovnania. Pouziva sa, ak sa
zarovnanie robi znova.

Pokrocilé parametre (Advanced):

- Key point limit: maximalny pocet kli¢ovych bodov (napr. vyrazné hrany, body a pod.),
ktoré ma softvér vytvorit pre kazdu snimku. Cim ich je viac, tym presnejsie by malo byt
zarovnanie, ale vypocet trva dlhsie. Standardne sa pouZiva hodnota 40 000.

- Tie point limit: maximalny pocet ,spajacich” bodov, teda bodov, ktoré sa budu
pouzivat na spajanie dvoch snimok. Cim viac, tym dlhsi vypocet, ale lepsie vysledky pri
geometricky komplikovanej scéne.

- Exclude Stationary Tie Points: zo zarovnania vynecha statické body. Pri
zaznamendvani pomocou UAV sa identické body medzi dvoma snimkami hybu/menia
svoju polohu na snimke. Ak sa medzi tie points objavia body, ktoré maji nezmenenu
poziciu, softvér ich vynecha z vypoctu. Tieto body mozZu reprezentovat rézne chyb
snimania napr. na okrajoch snimok, mdzu byt tiez spdsobené odrazom od skla alebo
vody, alebo spO6sobené znedistenym objektivom.



- Guided image matching: ak je aktivny, softvér na zaklade predchddzajuceho hrubého
zarovnania snimok presnejsie a rychlejsie hfada zhodné body na snimkach. Softvér uz
vie, kde priblizne by sa mali zhodné body nachadzat a preto nemusi prehladavat celu
snimku, ale iba danu oblast.

- Adaptive camera model fitting: priebeine upravuje, ktoré kalibracné parametre
kamery vstupuju do zarovnavania, aby sa predislo prekaliborvaniu. Kalibracia objektivu
obsahuje mnoZstvo parametrov, ak sa naraz analyzuje prili$ vela z nich, tak napr. pri
malom prekryte snimok, homogénnej texture alebo jednostrannych pohladoch na
objekt moéZe dojst k prekalibrovaniu kamery — hodnoty sice matematicky sedia, ale
geometria scény je skreslena.

Georeferencovanie

Vlavo dole prepnut z Workspace na Reference.

V prvom kroku je potrebné konvertovat aktudlne (pocas letu namerané) suradnice snimok
z preddefinovaného suradnicového systému (Standardne WGS 84) do pozadovaného
suradnicového systému (v naSom pripade S-JTSK).

V okne Reference kliknat na 4. ikonu zfava — Convert.
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Otvori sa okno Convert Reference. Zo zoznamu Coordinate System treba vybrat S-JTSK03. Ak
nie je v zozname, kliknut na More... a do filtra zadat EPSG: 8353, pripadne 5514, ak pouZivame
starSiu realizaciu S-JTSK. V okne Cameras sa nasledne zmenia suradnice fotografii z WGS 84 na
S-JTSKO3.

V druhom kroku je potrebné importovat suradnice bodov zameranych pomocou GNSS. V okne
Reference kliknut na prvi ikonku Import Reference. Suradnice je idedlne mat uloZené
v sibore .CSV alebo .TXT. Po vybere suboru so suradnicami sa otvori okno Import CSV. V iom
je potrebné nastavit suradnicovy systém importovanych bodov/suradnic. Softvér nevie sam
identifikovat, o aké suradnice ide, pren su to iba Cisla. Preto mu musite povedat, Ze je to taky
alebo onaky sur. systém. Dalej nastavujete oddelova¢ stipcov (Delimiter), ktory moze byt vidy
iny v zavislosti od formatu vstupného suboru. Nasledne je potrebné spravne nastavit, ktory
stipec nesie akt informaciu (¢ast Columns). Pri S-JTSK je stipec Easting X suradnica a stipec
Northing Y suradnica. Labels su ndzvy alebo oznacenia bodov a Altitude je nadmorska vyska.

Import C5V
Coordinate System
S-JTSE [ITSKD3] [ Krovak East Morth (EPSG::8353)

Rotation angles: Yaw, Pitch, Roll
Ignore labels Threshold {m): |
Delimiter Columns
Tab Label: 1 Accuracy Rotation Accuracy
Semicolon . _ i
Easting: 3 3 Yaw: 5 9
Comma
P Morthing: 2 3 Pitch: & 9
Other: Altitude: 4 3 Roll: 7 9
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. Label Morthing Easting Altitude Yaw Pitch
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5 FMACKY- -1230533.178 -2R25549 0538 224G 3758
1111
[ ok |

Po importe sa sUradnice zobrazia v okne spolu s riedkym mracnom bodov. Importované body
je potrebné spravne lokalizovat = umiestnit na zodpovedajice miesta na snimkach. Otvorite
si niektoru zo snimok, kde viete, Ze sa nachadza zamerany bod (fotogrametricky terc, roh
vodorovnej dopravnej znacky a pod.), pribliZite sa na dany bod, pravy klik — Place marker a zo
zoznamu vyberiete prislusny bod. Rovnako postupujete aj pri ostatnych snimkach. Ak rovnaky



bod identifikujete aspon na dvoch snimkach, tak sa automaticky zobrazi aj na ostatnych
snimkach, kde sa tento bod nachadza. Po umiestneni vSetkych bodov na vsetkych snimkach je
potrebné opat v okne Reference kliknut na Update Transform (Siesta ikonka), ¢im sa
prepocitaju suradnice snimok podla bodov zameranych GNSS. Nasledne je potrebné este raz
spustit zarovnanie snimok (Align photos), aby boli zarovnané esSte presnejsie
a v pozadovanom suradnicovom systéme. Pri tomto druhom zarovnani uz musi byt aktivna
mozZnost Reset current alignment.

Tvorba meshe - mesh je 3D geometrickd S$truktura tvorend velkym mnoZstvom
trojuholnikov, ktorou sa vyjadruju objekty v PC grafike, pri 3D modelovani, fotogrametrii
a pod.

Pravy klik na Chunk — Process — Build Mesh.
Hlavné parametre:

- Source data: ide o data, z ktorych sa bude vytvarat mesh. Tie points su velmi riedke
a nie prili§ presné, preto je lepsie pouzivat moznost Depth maps. Dpeth maps (hibkové
mapy) su Specidlne data (snimky), ktoré v sebe nesu informaciu o vzdialenosti kazdého
pixela snimky od fotoaparatu. Vytvaraju sa zo snimkovych pdrov, kde sa pre kazdy pixel
podita paralaxa a nasledne aj vzdialenost, resp. hibka obrazu od snimaca.

- Surface type: v zavislosti od typu modelovanej scény je mozné zvolit si bud Height field
alebo Arbitrary. Pri Height field sa modeluje akoby 2D (oznacovany aj 2.5D) povrch,
teda nemodeluju sa objekty na povrchu. Tato moznost je vhodna pre homogénne
prirodné povrchy bez vyskovej ¢lenitosti — napr. pri modelovani povrchu pokosenej
liky, pooraného pola a pod. Cize tam, kde sa na povrchu (teréne) nenachadzaju ziadne
vystupujlce objekty, resp. ak sa nemodeluje priamo nejaky objekt. Takych pripadov je
ale malo, preto sa CastejSie pouZiva moznost Arbitrary, pri ktorej sa modeluju aj 3D
obvjekty.

- Quality: urcuje kvalitu = UGroveri detailu vyslednej meshe. Cim vyssia, tym dlhsi
vypoctovy cas.

- Face count: pocet pléch = trojuholnikov, ktoré reprezentuji vysledny model. Pri
vysSom je model detailnejsi, pri nizSom je viac zhladeny

Pokrocilé parametre:

- Interpolation: zabezpetuje vypliianie dier = doplfianie chybajucich ploch. Pri aktivnej
funkcii — Enabled — vypIni mensie diery v ramci rozsahu vstupnych dat. Pri neaktivnej
funkcii — Disabled — nevyplni ni¢ a pri funkcii Extrapolated vyplni aj vdcsie diery,
dokonca aj za hranice rozsahu vstupnych dat, o méze vytvarat umelé povrchy
a nepresnosti.



Depth filtering: filtracia hibkovych map. Pri nastaveni Mild sa zachova viac detailov,
ale odstrani sa mdlo Sumu (nepresnosti). Pri Aggresive sa odstrani takmer vSetok Sum,
ale spolu s nim sa méZu odstranit aj detaily.

Tvorba hustého mracna bodov — dense cloud

Source data: pri volbe Depth maps sa mracno bodov vytvori zo snimok, teda je
presnejSie, hustejSie a ma menej Sumu. Pri volbe Model sa mra¢no bodov vytvori
z meshe, ktora je uZz sama o sebe vytvorena s urcitou presnostou a Urovrou detailu, ¢o
potom moze vplyvat aj na presnost a hustotu mracna bodov.

Quality: urcuje kvalitu = Uroven detailu, s ktorou sa pocitaju depth maps. To znamens,
Ze softvér pri zvolenej nizsej kvalite automaticky znizi kvalitu (Groven detailu) snimok,
z ktorych sa pocitaju Depth maps

Depth filtering: rovnaké, ako v predoslom kroku

Calculate point confidence: vypocita doveryhodnost/spolahlivost kazdého bodu, teda
to, ¢i dany bod je spravny z geometrického hladiska a polohovo spravne priradeny.
Tato funkcia priradi kaidému bodu ciselnd $kdlu, na zdklade ktorej sa urcuje
spolahlivost. Cim vyssia hodnoty, tym vyssia spolahlivost. Je to doplnkovy parameter,
ktory umoiznuje lahsie filtrovat mra¢no bodov. Napr. pri nizkej spolahlivosti bodu
softvér pocita s tym, Ze ide o Sum, resp. nejaké artefakty, ktoré nasledne pouzivatel
moze lahko vylucit z mracna bodov.

Tvorba digitalneho vyskového modelu/digitadlneho modelu povrchu

Pravy klik na Chunk — Process — Build DEM

Projection type: Geographic vytvori DEM vo vybranom suradnicovom systéme. Planar
vytvori DEM v lokdlnych suradniciach XYZ. Cylindrical sa pouZiva pri velmi
natiahnutych (Sirokych) scénach, napr. pri panoramatickych snimkach, kde dochadza
k ¢iasto¢nej deformdcii obrazu, pri kruhovych/ovélnych objektoch a pod.

Source data: Tie points - vytvori DEM z riedkeho mra¢na bodov. Depth maps — vytvori
DEM z hibkovych mép. Point cloud — vytvori DEM z hustého mraéna bodov
(odporucané nastavenie). Mesh — vytvori DEM z meshe.

Interpolation: rovnaké funkcie ako pri tvorbe meshe

Point classes: ak je mracno bodov klasifikované, je mozné vytvorit vyskové modely
roznych povrchov, napr. digitalny model terénu, vegetacie, budov a pod.

Tvorba ortofoto mozaiky

Pravy klik na Chunk — Process — Orthomosaic



Projekcia ostava definovana podla DEM.

Surface, Cize povrch, na ktory sa ,nalepi“ ortofoto mozaika méze byt bud DEM
(odporucané) alebo mesh. Tieto povrchy su potrebné pre vertikdlnu diferencidciu
objektov vo vyslednom obraze. Teda aby bolo vidno, ¢o je vysSie a o nizSie a aby to
bolo geometricky korektné.

Blending mode: urcuje sp6sob spdjania jednotlivych fotografii do mozaiky. Mosaic
vybera najlepsSie pixely zo série snimok. Average priemeruje hodnoty identickych
pixelov z viacerych snimok. Disabled spaja snimky bez uUprav, o mbzZe spdsobit
viditelné svy (prechody medzi snimkami) a r6znu farebnost.

Refine seamlines: upravuje prechody medzi jednotlivymi snimkami, aby boli ¢o
najhladSie a najmenej viditelné.

Enable hole filling: vyplia diery v orotofoto mozaike interpolaciou z hodnét okolitych
pixelov.

Enable ghosting filter: odstranfiuje z ortofoto mozaiky ,duchov”, pohybujice sa
objekty, ktoré boli zachytené na snimkach (napr. auta). Softvér porovnava rovnaké
scény na viacerych snimkach a vybera tie, kde sa nenachadzaju ,, duchovia”“.



