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Abhagigkeit von Fremddaten

Teure Luftbilder

Optimierung
Veraltete Prozesse
Zeitintensive Methoden
Kampf um Aktualitat

Kostenreduktion
Unwissen

Traditionelle Datenerhebung
Nicht Ubertragbare Methoden
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o
x Forschungsziele

1. Welche Plattform eignet sich flur die Prozessierung
von UAV-Bildaufnahmen am besten?

2. Welche Ausstattung ist empfehlenswert?

3. In wie Weit beeinflussen die Rohdaten die
Fahigkeiten der UAV-Prozessierung und Analyse?

O N
P\, %

UAV Bildprozessierung mit Open-Source-Software Where)2(B
Charlotte Toma, WhereGroup GmbH & Co. KG “ ¥

~d



Workflow

1. Missionsplanung in den R J <
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Workflow

1. Missionsplanung

2. Datenerfassung mit Micro-UAV
DJI Phantom 4
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Workflow

1. Missionsplanung
2. Datenerfassung

3. Datenverarbeitung

Grobe/ Tiled Model,
i ausrichten ol Dichte o Textur DEM/DSM,
Punktwolke Orthomosaik
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Workflow
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3. Datenverarbeitung S5 e
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4. Analyse und Bewertung
Quality Check i ]
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Ausgerichtete Bilder Anzahl der Passpun ) i fokbl S sttt o
- median of 356631 | TomeRe [ oo .
- Dataset 775 out of
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(99%), all images er
- Matching median
calibrated image

Anzahl kalibrierter Bilder 775 out of 779
Anzahl geolokalisierter Bilder 779 out of 779
Kameraausrichtung 0.59%relative differ
optimized internal ¢
Ground Control Points (GCP) Georeferenzierung
yes, no 3DGCP
Anzahl 2D Keypoints Number of 20 Keypoint Observations for Bundle

Block Adjustment; 2563373

Bei Agisoft Verknlipfungspunkte®

Anzahl 3D Punkte Matching bei den Punkten der Punktwolken /
Punktwolken Genauigkeit

Number of 3D Points for Bundle Black
Adjustment; 923633

Mean Reprojection Error (MRE) In Pixeln;

0.227

Reprojektionsfehler bei Agisoft {1.03 pix)
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@
x Forschungsziele + Hypothese

1. Welche Plattform eignet sich flur die Prozessierung
von UAV-Bildaufnahmen am besten?

OS Software = effizient und kostengunstig

2. Welche Ausstattung ist empfehlenswert?
Nutzung von Micro-UAV Bilddaten und OSS

3. In wie Welt beeinflussen die Rohdaten die
Fahigkeiten der UAV-Prozessierung und Analyse?
Datenqualitat unabh. f.d. Fahigkeit

der UAV-Prozessierung & unabhangig von der
gewahlten Plattform
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Vielen Dank fur lhre Aufmerksamkeit ...

Fragen?

Charlotte Toma
WhereGroup GmbH & Co. KG
EifelstraRe 7 | 53119 Bonn

Tel.: +49 (0)228 909038-0
Fax: +49 (0)228 909038-11

info@wheregroup.com
http://www.wheregroup.com
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