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SFM - Structure from Motion
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OpenSource feldolgozési kornyezet

e VisualSFM - sparse + dense 3D point cloud
* CMPMVS - surface texture, DEM+Ortophotomosaic
* CloudCompare - georeferencia, 6sszehasonlitas

e Meshlab - surface texture



/ VisualSFM workflow
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/ VisualSFM workflow
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VisualSFM workflow - tipushiba
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VisualSFM paraméterezéshetosége
(nv.ini fajl alapjan)

CMVS/PMVS a VisualSFM része, mellyel a dense reconstruction
végezheto el.

FOobb paraméterek:

fokuszavolsag bedllitasa, nagy latoszogli kamerdk altal készitett
képek esetén hasznos

radial (sugariranyu) torzitas bekapcsolasa
befoglalo téglatest atméretezése
Poisson felszin elallitasanal a mélység paraméterezése (depth)

kilso teriileteken GPS-es mérések esetén a mérés pontossaganak
megadasa (méterben)
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VisualSFM paraméterezéshetosége
(nv.ini fajl alapjan)

Sajat képpdrositasi lista megadasa, az 0sszes kép kiértékelése
helyett

Képparok kozti minimalis kapcsold pont definidlasa

Képparok kozt maximum hany kapcsolodasi pontot
szamitson ki Grafikusan megjelenitend6 adatok kihagyasa

Processzor magonként hany szalon futhatnak a képek
torzitas-mentességét végzo folyamatok

Bizonytalan pontok kisz{irése

Egy vagy tobb modellt készitsiink-e <-> Tobb modell
Osszeolvasztasa (merge), két modell maximum hany k6zo6s
képet tartalmazzon



Agisoft - Eredmények

3D point cloud Shaded surface

Textured surface



VisualSFM + CMPMVS eredményei
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Ortofot6-mozaiko
Agisoft Photoscan VisualSFM + CMPMVS
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rtofoto-mozaikok
Agisoft Photoscan VisualSFM + CMPMVS

0 05 1 2 Meters 0 05 1 2 Meters
Y N (NN O (Y NN MY W (NN T Y NN T |




CMPMVS: pontfelhé tisztitas hianya
georeferalas hianya
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Pontfelh6k georeferalasa, 6sszehasonlitasa
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Pontfelhok osszehasonlitasa
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Pontfelhdk osszehasonlitasa
C2CabsdistX Cz2CabsdistY C2CabsdistZ

Varhato érték

0,002680275

0,00272028

0,005453432

Standard hiba 3,66452E-06  3,60266E-06 7,05549E-06
Median 0,001976 0,002007 0,003876
Médusz 0,000038 0,000183 0,000458
Szoras 0,003204664 0,003229272 0,006170098
Minta variancidja 1,02699E-05  1,04282E-05 3,80701E-05
Cstcsossag 80,06769159  78,39613524 53,3060478
Ferdeség 6,111972638  6,158547093 4,844981965
Tartomany 0,121284 0,099632 0,153717
Minimum o o o
Maximum 0,121284 0,099632 0,153717
Darabszam 764768 764768 764768




DEM-ek o0sszehasonlitasa
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Tapasztalatok, tovabbi lehetéségek

Tobb, eltér6 szoftver alkalmazasa hosszabb betanulasi id6t igényel, tobb a
hibalehet6ség is

Agisoft Photoscan korlatozottabb paraméterezhet8sége ellenére sokkal
inkabb felhasznalo-barat

Céloktol és igényektdl fliggben testre szabhato

Paraméterek optimalizalasa

Vizsgdlatunkban nem volt szignifikans eltérés - tesztelés eltér6 relief és
felszinboritassal rendelkezé terepi viszonyok kozott 2> UAV



