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Miért szukséges?

Az elmult években nagyon sok gyarto, sokféle pilota nélkuli
repuld rendszert fejlesztett ki és vitt piacra.

A PNR-ek sokféleségét bizonyitja az is, hogy azokat tobbféle
szempontbadl is csoportosithatjuk:

felhasznalas jellege szerint

felépités szerint

az iranyitasi rendszer fajtaja szerint
hatotavolsag szerint

a meghajto rendszer szerint

a replilés jellemz6 paraméterei alapjan
szallitott szenzorok szerint

Tovabbi lehet6ségek is vannak a csoportositasokra, mint pl. a kamerak
jellemz6 adatai (felbontas, képméret).



Miért szukséges?

Egy rendszer hasznalhatosaganak megismeréséhez els |épés
az elérhetd pontossag meghatarozasa.

A gyartok megadnak paramétereket, de nem art valos
korulmeények kozott is ,kiprobalni”, hogy mit is tud a
megvasarolt eszkoz.

Fontosnak véljik, hogy csak hiteles, mérésbél szarmazo
pontossagi adatokkal jellemezziik eszkdzeinket. Az Obudai
Egyetem Alba Regia Miszaki Kar Geoinformatikai Intézete egy
tesztmezd kitlzésével lehetbséget ad a felhasznalok részére,
hogy kiprébaljak valdjaban ,,mit tud” a rendszeruk.
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Milyen technoldégiaval mértuk?

* [rany-és tavmeréses halozatban, amelynek részei
az illesztbpontok (nem részletpontok)

e Kitamasztoval fliggllegessé tett prizmaval
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Hogyan szamoltuk?

e Kotott halozatként, de csak
egyetlen adott pontra és
iranyra tamaszkodva, EOV
rendszerben | °

e Szabad haldzatkeént,
tavolsagokat vizszintesre = 4
redukalva (de alapfellletre,
vetuletre nem)




Milyen pontossagu?
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Mi az eredmény?
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590988,680
590908,515
591006,481
591105,823
591076,484
590921,813
591031,052
591117,954
590996,721
590930,970
591096,274
590969,064
591032,817
591131,884

209083,800
209119,673
209133,847
209148,785
209110,882
209020,209
209039,897
209049,178
208999,299
208956,613
208982,113
208927,379
208936,287
208948,790

249,46
242,09
245,62
241,35
245,15
239,11
245,12
242,48
240,76
231,56
236,27
230,52
231,57
230,47



Tesztelésben résztvevé UAV/UAS (5 db)

- Hordozbeszkdz: 3 merevszarnyu, 2 kopter

- Fényképezbgep: 3 kalibralt, 2 nem kalibralt
- Felbontas: 12 — 20 Mp

- Repulési magassag: 75—-120 m

- Fényképek szama: 11 — 305 db

Nyers képek terepi felbontasa: 1.8 —3.5cm
Elkészitett ortofotd felbontasa: 2.0 — 3.5 cm

’ ’ s ., - Yiranyu hiba

- Elemzés az atlagos hibak alapjan: -X,-,d,,i,'ah,-ba
- 2D ponthiba

- Ziranyu hiba
- 3D ponthiba




Atlagos hibak

Y-iranyu | X-iranyu 2D Z-iranyu 3D
hiba hiba ponthiba hiba ponthiba

[cm] [cm] [cm] [cm] [cm]

2 1,1 1,1 1,7 1,5 2,9
3 5,0 3,2 3,4 2,4 6,4
4 1,5 1,1 2,1 3,0 4,4



Vizszintes hiba

Y-X irdnyu hiba aranya
(3.8—-1.5cm)

1-es szamu UAV

Magassagi hiba
(1.1 cm) Jellemz6i:

" merevszarnyu

= kalibralt kamera (16 Mp)
= ~300 felvétel

= 75 m rep. magassag

= K-Ny-i replilés




Vizszintes hiba 2-eS Sza, m u UAV

(17cm)
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nem kalibralt kamera
(20 Mp)

~200 felvétel

80 m rep. magassag
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Y-X iranyu hiba aranya
(1,1-1,1cm)




3-as szamu UAV

Vizszintes hiba
(3,4 cm)

Magassagi hiba

(2,4 cm) Jellemz6i:
am ” Z “L‘ b fr u kopter
e w ¥ = Kkalibralt kamera (12 Mp)
. R = 11 felvétel
k ! T = 100 m rep. magassag
1 ‘t, L! o & &7
Y-X irdnyu hiba aranya ks h ow =& 7
(50—32cm)
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Vizszintes hiba 4-es SZé m l,J UAV

(2 1 cm)
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Magassagi hiba
(3,0 cm)

Jellemzoi:

" merevszarnyu

» Kkalibralt kamera (16 Mp)
= ~300 felvetel

= 120 m rep. magassag

Y-X irdnyu hiba aranya
(1,5 - 1,1 cm)
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Vizszintes hiba
(2, 9 cm)
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Y-X irdnyu hiba aranya
(1,9-1,7 cm)

5-0s szamu UAV

Jellemzoi:

merevszarnyu (sajat fejlesztesd)
nem kalibralt kamera (16 Mp)
~170 felvétel

90 m rep. magassag




Osszegzés

Az UAV/UAS adatgydijtési technologiak a geodéziai célra
altalaban elvart 1-3 cm pontossagot képesek biztositani.

A tesztrepililések alapjan hibalehetoségként felmeriilt: a
repulési irany hatasa, a képek atfedésének szama, a
terepviszonyok hatasa (valtozo relativ repiilési magassag)

A bemutatott példak alatamasztjak a feltételezést, mely
szerint sziikség van egy megbizhaté terepi kalibracidra,
pontossagi minodsitésre.

Szabvanyként elfogadott tesztmezo létesitése indokolt és
sziikséges!



Koszonjuk a figyelmet!




