
OBOROVÝ SEMINÁŘ 2013/2014  

 

Vysoká škola báňská – Technická univerzita 

Ostrava, Hornicko-geologická fakulta ,čtvrtek 

27. 3. 2014 10:15-11:45   

 

Neměřické kamery ve fotogrammetrii 
 

 

 

Ing. Václav Šafář, VÚGTK, v.v.i.,vaclav.safar@vugtk.cz 



Analogové fotogrammetrické kamery 

Fotogrammetrické kamery se známými prvky vnitřní orientace  
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Kamery současnosti 

 

Fotogrammetrické kamery se známými prvky vnitřní orientace  
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RZ, f, PPA Fotogrammetrické kamery se známými 

prvky vnitřní orientace 

 



DISTORZE 

Fotogrammetrické 

kamery se 

známými prvky 

vnitřní orientace 

 

 

 



DISTORZE  terminologický slovník VÚGTK 

souhrn zbytkových vad objektivu projevující 

se posunem obrazu bodu od jeho správné 

polohy v rovině snímku; distorze má radiální 

a tangenciální složku a výrazně se uplatňuje 

u objektivů, které nebyly primárně určeny pro 

fotogrammetrii 
 

 



Neměřické kamery  



Neměřické kamery  



Neměřické kamery  



Vlnová délka v [nm] 
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Neměřické kamery  



metody GNSS  

geodetické metody 

statický laserový skener 

pozemní fotogrammetrie 

Neměřické kamery ????!!!!  



Neměřické kamery  



DISTORZE 

Fotogrammetrické kamery s neznámými prvky vnitřní 

orientace 

 

Některé z běžných postupů pro výpočet hodnot distorzí 

objektivů neměřických kamer : 

 

A) distorze K která vypočítává 16 matematicky 

odvozených koeficientů definovatelných distorzí objektivu; 

B) distorze H která vypočítává pouze 5 koeficientů 

C) Distorzní model používající Čebyševovy polynomy 

až s 45 koeficienty pro každou složku souřadnic.  

D) Brownův model symetrických složek 

E) Heikkilův čtyřkrokový postup korekce distorzí  

F) ….. 



DISTORZE 

Fotogrammetrické 

kamery se 

známými prvky 

vnitřní orientace 

 

 

 







1980 Barnard a Thompson  

Vývoj metod automatické korelace 

leteckých  snímků 



  
2. Vývoj metod automatické korelace leteckých  snímků 2 

Přehled metod automatické korelace snímků 



  

Vývoj metod automatické korelace snímků 



  

Vývoj metod automatické korelace snímků 



Postup korelace u SemiGlobalMatching 

algoritmu  



SGM – postup multi-stereo matching 



Porovnání  některých současných metod SGM 1 



                Porovnání  některých současných metod SGM 2 



  Porovnání  některých současných metod SGM 4 



SGM 4 – porovnání současných  SW SGM 







SGM 5 – porovnání výsledných profilů 



SGM  – porovnání výpočetních časů 

  

Komerční SW     Mnichov 
SocetSet          BAE Systém   25h 

MATCH-T        TRIMBLE/Inpho   19h 

UltraMapV3.1        Vexcel Microsoft   1h - odhad 

ImageStation ISAEExt – Geosystems   21h 

PixelFactory        Astrium     3h 

  

Výzkumné softwary 
Royal Military Acad  RMA     15h 

Joanemum resaerch  Graz     22h 

MicMac – IGN   France     S2h 

SURE – institut fotogrammetrie Stuttgart  2h 

DLR – Hirschmüller H.      19,5h 



Nano RPAS bezpilotní 

letové prostředky do 

25gramů, výdrž menší 

jak 1 hodina, dolet do 

1km, dostup do 100m 

nad úrovní terénu. 

 

 





Mini UAS bezpilotní 

letové prostředky do 

30kg (norma ÚCL ČR 

říká nad 7kg), výdrž 

delší jak 1 hodina, 

dolet do 200km, 

dostup do 1250m nad 

úrovní terénu  

 



Testy určení souřadnic podrobných bodů  

snímkováním z DPLS  

Základní parametry snímkování: 

 

1. GSD 1cm 

2. p=70%, q=35% 

3. Počet výchozích bodů 32 z 99 

4. Počet snímků 1235 

5. Tři snímkové lety po 15 minutách celková doba 

trvání mise v lokalitě 70 minut 

6. 20ha ortofot s GSD 1cm 

7. Čas fotogrammetrického zpracování včetně 

přípravy 12 hodin, první „náhledová“ 

ortofotomapa za 40 na běžném laptopu 











2.3 Testy určení souřadnic podrobných bodů 

snímkováním z DPLS 
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Doporučené kroky při použití 

neměřických kamer pro měřické úkoly 

1. Použít kameru s objektivem o FOV v diagonále kolem 

50 až 60 stupňů 

2. Použít kameru s velikostí citlivého prvku alespoň 

poloviny kinoformátu 

3. Dosáhnout tuhého, trvalého a neměnného spojení 

mezi objektivem  a tělem kamery 

4. Snímkovat s p=>75%, q=>35% 

5. GSD o hodnotě 60% požadované výsledného RMSE 

6. Nejméně jeden výchozí bod na 30 základen v 

pravidelném bloku 

7. Fotogrammetrický zpracovatelský program založený 

na SGM algoritmu 



 
 PRO VAŠÍ PRAXI STRAN FOTOGRAMMETRIE BY JSTE 

MĚLI VYSTAČIT S TĚMITO JMĚNY SOUČASNOSTI 
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Děkuji za pozornost 

 

Dotazy? 
 


