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Kbzelfotogrammetria



Kozelfotogrammetria

* Foldi fotogrammetria (Terrestrial photogrammetry)

* adatrogzitd berendezés, eszkdz a terepen vagy annak kozvetlen kozelében
(allvanyon, darun, toronyban, stb.) helyezkedik el

* afelveve és a leképezett objektum tavolsaga szerint mikro-, makro- és kozel
fotogrammetria

e Kozelfotogrammetria (Close-range photogrammetry)
* ma ez a bevett elnevezés



Képalkoto eszkozok

Hullamhossz szerinti felosztas
e Optikai (tartomanyu) kamerak
* Alléképes
* Mozgoképes: videogrammetria
* Infravords kamerak

» Kozeli és kozepes infra tartomany

e Tavoli infra tartomany:
Termokamerak

e Ultraibolya kamerak
* Rontgen, CT, MR stb.

Mas, tovabbi felosztasok
* Egyképes — kétképes —
tobbkeépes

e Mérokamera — nem-méro
kamera — semi-metric kamera

 Csak kamera — kamera+lézer —
kamera+projektor



Analog mérbkamerak
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Nem-merdkamerak

* Barmilyen kamera ide tartozhat...
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Semi-metric (Réseau) kamerak
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Foldi/kézi termokamerdak

Infralec Infralec




lpari termokameras felvételek




-8,0°C




Kamera, mint rendszerkomponens

 Csik vagy strukturalt fény vetitése
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CT-péelda

e SUntok

2009.11.13
15:30:43.70

F 1z
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Geometriai elrendezés

X4, Y4




Forgatasi matrix

* Masok (lehetnek) a koordinata tengelyek iranyai

* Forgatasok sorrendje itt is szamit

* Variacios lehetGségek

* Rossz hir: a légi esettel nem lehet egyutt hasznalni
* Tobbféle megadasi mod



Normalsztereogram 2

* Kilonleges elrendezés
* Egyszerl és gyors szamitas
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A fotografia alapja: a lyukkamera
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A zarsebesseg

1 sec



Fokusztavolsag

e Latoszog
* Torzulas
e /JOOM



Szines vagy fekete/fehér
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Frzéke

PICTURE

MEDIUM
FORMAT

FULL-FRAME

Oméret

APS-C

MICRO 4/3

1/2.55"

35 mm “full frame”
36 X24 mm

864 mm?

2 SR pA 53.0 X 40.20

CROP FACTOR

APS-C (Canon)
22.2X14.8mm
329 mm?

APS-C (Nikon, Sony,
Pentax, Fuji etc.)
~23.6X15.7 mm

~370 mm?

APS-H (Canon)
28.7X19 mm
548 mm?2

35.00X24.00 | 23.6X15.60 |17.00X13.00| 12.80 X9.60 6.17 X 4.55
MM MM MM MM MM MM
0.64 1 1.52 2 2.7 5.62

Foveon (Sigma) Four Thirds System 1" (Nikon,Sony)

20.7x13.8 mm (Olympus, Panasonic) 13.2x8.8mm
286 mm? 17.3%X13 mm 116 mm?2
225 mm?2
[ ] ] O
2/3” (Fuji, Nokia) 1/1.77 1/2.5
8.6X6.6 mm 7.6%X5.7 mm 5.76%X4.29 Mmm
58.1 mm? 43 mm? 25 mm?2



full-frame (24 x 36 mm)

((@ -

APS C (18 24 mm)

Crop factor 50

full-frame (24 x 36 mm)

* Befolyasolo tényezbk:
* Szenzorméret
e FOokusztavolsag

full-frame (24 x 36 mm)

2\




Frzékenység

ISO 100 1SO 400 ISO 1600 1ISO 3200



Viewer sees a
blurry image

Objektivhibak
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Viewer would
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spherical aberration
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e Kromatikus aberracio




Objektivhibak

* Vignettalas

* Asztigmatizmus ;..

Compromise
[ ] L
Horizontal Focus Vertical Focus

a10 | a10
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Kamerakalibracio

 Multkori elmélet

* Belsé tajekozasi adatok

e Radialis elrajzolas

* Tangencialis elrajzolas

e Altaldnos torzitasi modellek

 Laboratériumi kalibracio Zeiss goniometer
e Tesztmez0 alapjan torténd kalibracio
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Kamerakalibracio Matlabbal

e Tesztmez6-fotdk

2013_0109_06382 2013_0109_06383 2013_0109_06400 2013_0109_07142 2013010907150  2013_0109_07150  2013_0109_07150  2013_0109_07151  2013_0109_07151  2013_0109_07152  2013_0109_07153
8_001 2_002 1021 9004 3_009 6_010 9. 01 3.012 9. 014 7016 1.017

2013_.0110_01230 = 2013_0110_01343  2013_0110_01344  2013_0110_01345 2013_0110_01350  2013_0110_01352  2013_0110_01353  2013_0110_01353  2013_0110_01354  2013_0110_01354  2013_0110_01354
2008 3.003 9_006 2_007 5.010 4014 2016 5.017 4019 6_020 9 021

4 4
¢

2013_0110_01355 2013_0110_01360  2013_0110_01360  2013_0110_01361  2013_.0110_01361  2013_0110_01365 2013_0110_01370  2013_0110_01370  2013_0110_01370 Calib_SJ4000 calibrationSessioc
5023 3_026 6_027 2029 5030 7_001 0_002 5_004 8_005 n_sj4000




IMAGE PROCESSING AND COMPUTER VISION

* ® 8 &

Camera Color DICOM Hyperspectral

Kalibralo alkalmazas
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Elrajzolasmodellek
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Kamerakalibracio még egyszer

e Tesztmez6” alkalmazasa —
valds meresi feladat
kiterjesztése

* Sugarnyalabkiegyenlités
kiegészitése =
szimultan (on)kalibracio
(self-calibration

® Parameters
Coordinate systern  Adjustment  Report
Approximation computing method
(®) independent strips
() by block scheme

Initial approxirmation parameters

[JUse current solution
Adjustment method

(®) keep initial approximation
() independent stereopairs

() bundle adjustment

Adjustment parameters

] Free model

Model georeference
free

by block scheme

Basis, m

oK

Tie point rejection
[]weorst points 10

[ owver acceptable residuals

Reject on one iteration:

| 1 > points

Systematic error compensation

L]

Camera parameters self-calibration

[ Perform self-calibration

l Self-calibration parameters

[ Adjust subblack

Select subblock

Check consistency

1000

Compute Cancel

. Camnera parameters self-calibration

Cameras

Calibrate Name Images number
Wild RC20.x-cam

Calibration type
® Physical (O Mixed
Coefficients

Parameter | Initial value | Optimize  Camera™* | Adjustment

Dx0 0
Dy0 0
DF 0
K1 0
K2 0
K3 0
P 0
P2 0
bl 0
b2 0

OooOooooooo

* Camera distortion: None,
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Szinkorrekcio

* Fehéregyensuly

Wi
i 43

2,200K 2,700-3,000K 4,000-4,500K 5,000-6,000K 7,000-7,500K
High Pressure Warm White Natural White Day White Cool White

Sodium Lamp Halogen Metal Halide
Incandescent






Haldzat kialakitasa

(Kozel) Normal elrendezés
* Inkabb légifotogrammetria

* Rossz metszésviszonyok
lehetnek

e Konkav fellllet nem
modellezheto

Konvergens elrendezés
* Inkabb kozelfotogrammetria

* Jobb metszésviszonyok lehetnek
e Konkav fellilet modellezhet6




Kodmarkerek alkalmazasa
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Feature detection és extraction

Feature detection Feature extraction
e Cél: , hogyan talaljunk érdekes e Cél: , hogyan fejezzlik ki, hogyan
pontokat, feature-oket a reprezentaljuk a pontokat,
képen?” feature-oket?”
* Modszer: * Modszer:
e SIRF, SURF, MISER, FAST, Harris, * Feature-vektor, hisztogram, lokalis

ORB... gradiens, HOG...



Feature detection




Nordfassade 1:50

Vermassungsplan

Fpitészeti kiértékelés - kiils6

|

|
|

J | VIIHHI i\¥§

T

I |
| I

1]

‘I;
|
X
>

_*Agl
HOOE

e 1 q
Ui @
i T ]
J (] ®
.‘r_ b L% Lm ¥ I
I{‘
(]
o [ = -
0.10
[ o =
' — i E— 0 0
0,61 461 0,63 422 0% | 2,8 o PR 327 | 1» 0.6 | ﬂ[:lm[:l Ej] [Q
I ] - (— II_J
AR =) | L2 |- | [—
| —] [—] 1:
L2 { L L% L L3 L. 18 L)
s —

ne UL Y




Fpitészeti kiértékelés - belss
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MNyulas [mm]

Szakitasvizsga

at

* 8 mm széles, 5 mm vastag
lemez

e Valtozo furatméretek

* Nagy varhato deformacio

Nyulasok
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Srés

* Gyermekvasut sin
* Gyors, olcso mérés

* Automatikus
feldolgozas

* Tobb meérési pont
kezelése




x elmozdulEs

Mozgaselemzes - billeges
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SUntok
feldolgozas

(Isosurface ) -

8. Draw Style: [shaded

8 Colormap:
8, Threshold:

8 Options:

[7] auto-refresh

VI [more options ']

Ir iy
compactify [] downsample

-990

|

Isosurface contains 1561003 triangles (35% less)
Isosurface contains 26592 triangles (42% less)
Isosurface contains 254518 triangles (39% less)
Isosurface contains 333208 triangles (38% less)
Isosurface contains 510810 triangles (37% less)
Isosurface contains 550152 triangles (37% less)
Isosurface contains 588761 triangles (37% less)
Isosurface contains 550152 triangles (37% less)
Metwork saved to D:fbarsifmunka/suntokfImage1/Qn0000000000/0000000000020142{000000000002 suntok. hx
=
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Képatalakitas

LI 4

* Projektiv transzformacio




Parsgedtion 0




Onvezetés, robotika

* VVizudlis odometria

Velodyne HDL-64E Laserscanner

Point Gray Flea 2
Video Cameras **\




KOszondm a figyelmet!



