Tavérzékelt adatok alkalmazasa a
domborzatmodellezésben

Dr Burai Péter
Envirosense Hungary Kft

peter.burai@envirosense.hu

www.envirosense.hu


mailto:peter.burai@envirosense.hu

Mikrodomborzati formak elemzésére alkalmas
adatfelvételezési modszerek

Madszerek Adatfelvételezés Pontossag Folytonossag Koltség
napi teljesitménye

Terepi geodéziai
mintavételezés

Terepi LiDAR mérés + +++ + ++
Hozamméro precizids eszk6zok + + + +
UAV felvételek ++ ++ ++ ++

fotogrammetriai feldolgozasa

Légi |ézerszkennelés +++ +++ +++ ++



Légi lezerszkennelés (LIDAR) technologiaja

LiDAR - Light Detection and Ranging = fényérzékelés és tavmérést g
jelent

A szenzor lézersugarat bocsat ki a foldfelszin felé, és méri a
visszaverddés idejét, amibdl tavolsagot szamol

GNSS/INU rendszer = pontosan meghatarozhaté a szenzor pozicidja

A mért tavolsag alapjan a visszaverddési pont koordinatai
meghatarozhatok




A lézernyalab tdbbszoros visszaverddeése

A lézersugar a kibocsatasi energia valamint a megtett tavolsag fliggvényében szérdodik, a felszinre érkezve, igy egy
15-25 cm félnagytengelyd ellipszis keletkezik (pillanatnyi |ézer labnyom - footprint), ahonnan a sugar visszaverddik.

Ha a lézersugdr magassagi torést szenved (pl. egy objektum szélét, lomkorona fels6 részét taldlja el), akkor csak egy
része verddik vissza, a ,maradék” megy tovabb a felszin felé és csak onnan verddik vissza.

Az elBszOr visszavert |ézersugarat nevezik elsé visszaver6désnek, a legkésbbb visszavert sugarat pedig utolso
visszaver8désnek.

Az utolsd visszaver6dés mindig a talajfelszinrdl érkezik.
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Lézer labnyom
Atméré
0,15-0,25m




A feldolgozott LiDAR adatok pontossaga

* Alézeres tavmeérd pontossaga: >2 cm
* GPS pontossaga: 2-3 cm

* Inercialis rendszer pontossaga: 2-3 cm

4-8 cm vertikalis és 10-12 cm horizontalis
pontossag a feldolgozott adatban

Fedélzeti
inercialis
rendszer

LiDAR
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LiDAR adatsdrliseg - ponts(riség

e Lézerszkennelés meghatarozé paramétere: egységnyi teriletrél (m2) visszavert és
detektalt pontok szamat jelenti. Fligg:

o repulési magassagtol és sebességtbl, szkennelés szogétdl, lézersugar kibocsajtasi
frekvenciajatol (MHz), repulési savok atfedésétol

* Replilés tervezésnél a fedetlen felszinen, egyszeri visszaver6désekbdl szamitott
ponts(rlség a meghatarozo, vegetacioval boritott tertleten ennek a tébbszorose érhetd

el =2 tobbszoros visszaverddés altal
* Alézerszkennelés els6dleges eredménye a digitalis pontfelhé (x,y,z ponthalmaz)




Osszehasonlitds DDM és SRTM modellel

DDM (5m)

Atlagos eltérés: -0,52 (ALS-DDM)
Szoras: 1,59 (95% +3,18)

Eltéres: -18,72 ... 8,75
SRTM (50m)

Atlagos eltérés: -0,38 (ALS-SRTM)
Szoras: 2,61 (95% 5,22)
Eltéres: -17,02 ...

11,14
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Osszehasonlitds DDM és SRTM modellel
(erdbvel boritott teruleten)

« DDM (5m)
 Atlagos eltérés: -0,47 (ALS-DDM)
e Szobras: 2,03 (95% +4,06)
 Eltéres: -18,72 ...8,75

. SRTM (50m)
 Atlagos eltérés: -0,42 (ALS-SRTM)
+ Sz6ras: 3,03 (95% +6,06)
e Eltérés:-17,02...11,14




pontossag

Domborzat modellezésben alkalmazott

taverzekelési technologiak

terepi ;
geodézia ALS
|Egi
fotogrammetria
muholdas
rendszerek

1-10cm

0,1-1m

1-10m

1 km? 5000 km?
napi teruleti teljesitmény

A MAGYAR TUDOMANY UNNEPE . . Pl @ Tudomdny: it a vildg megismeréséhez



LiDAR f6bb termékek: felszinmodell (DFM) és terepmodell (DTM)




LIDAR pontfelhd vs. Fotogrammetriai pontfelhd |.

LiDAR felmérés = x,y,z koordinatak, tobbszoros Nagy atfedés( légifotdk (drdn, légi ortofotd)
visszaverddés sztereo-fotogrammetriai feldolgozasabdl szarmazd pontfelhd
.
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» 5-50 pont/m? ponts(riség » >50 pont/m? pontsl(ir(iség a fotok
» A talajrél is pontos informacié kinyerése faval felbontdsatol és atfedésétdl fliggben
és s(irl vegetacidval boritott tertleteken is » ErdGs, vegetacidval boritott terileten a
» Erdés teriileten a fa lombkorona és torzs talajrél nincs pontos informacio
kiilonb6z6 magassagaibdl is detektalt pont » Csak a felszinrél van magassagi informacio
» Kalibralt szenzor (vegetacio, lombkorona fentrdl [atszo részérdl)
» Nagy teriletteljesitmény » Nem minden esetben kalibralt kamera

» Kis terlletteljesitmény



Digitalis domborzatmodell hozammeérd magassagi adatokbol

Mérési elv: miholdvevé antenna pozicidja, RTK mérés (2-3cm pontossag is elérhet6
idealis helyzetben)



Hozammeérd kombajn adatok és helyspecifikus gazdalkodas
alkalmazasa a gyakorlatban

Gazdalkodasi Tesztizem mérete Hozamérd Helyspecifikus
egységek tablak szama (db) mdvelt terilet (ha) kombdjn gazdalkodas
1 254 3200részben részben
2 16 329nem alkalmaznak nem alkalmaznak
3 10 191nem alkalmaznak nem alkalmaznak
4 41 1252nem alkalmaznak nem alkalmaznak
5 7 286részben nem alkalmaznak
6 82 2487részben részben
7 174 3407részben részben
8 178 2118nem alkalmaznak nem alkalmaznak
9 141 1161nem alkalmaznak nem alkalmaznak
10 349 4592nem alkalmaznak nem alkalmaznak
11 90 910alkalmaznak részben
12 161 435nem alkalmaznak nem alkalmaznak
13 8 13nem alkalmaznak nem alkalmaznak
14 210 6205részben nem alkalmaznak
15 24 334részben részben
16 334 4433nem alkalmaznak nem alkalmaznak
17 94 2328nem alkalmaznak nem alkalmaznak

0sszesen 2173 33676



Hozammérdbdl kinyert magassagi adatok




Hozammérdbdl magassagi adatokbdl szamitott DTM
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LiDAR és hozammérd magassagi adatai kozotti kilonbség
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- paraméterek LiDAR Hozamméro
275m -

minimum (m) 127.05 129.28
maximum (m) 130.39 132.63
p— szoras (m) 3.34 3.34
atlag (m) 128.73 131.07
Std. Dev. 0.63 0.67

-325m




A LiDAR DTM folytonos homogén adatot biztosit
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Ontozéstervezésre alkalmazott LiDAR adatbdl készitett domborzatmodell

DTM_sample.tif

Value
- High : 84,2432

- Low : 80,4245
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Ontozéstervezésre alkalmazott LiDAR adatbdl készitett domborzatmodell
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LOD2 részletessegi 3D épuletmodellek




LOD2 részletességi 3D éplletmodellek







Varosi 2D/3D felszinboritas és zoldkataszter
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IDAR DFM alapjan
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Mernoki tervezesi folyamatokban felhasznalhato
égi geodéziai adatok




Nagy felbontasu térkép

1:10000 topografiai térkép 2010-es ortofoto 2020-as ortofoto és LiDAR
alapjan készitett térkép alapjan készitett térkép



Hidrolégiai modellezés

Flow along “Ggyork ki’
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Ontdzéstervezés, precizids mezégazdasag
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Régészet, kulturalis 6rokségvedelem
Jakab-hegy, Oskori foldvar

o
Jakab-hegyi 6skori foldvar

Google Earth LiDAR DTM



Erdészet - fatomegbecslés
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Felszini va

tozas vizsgalata LiDAR DTM alkalmazasaval
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Felszini valtozasvizsgalat 2014 és 2021-ben készult légi
|ézerszkennelt adatok alapjan




Felszini valtozas vizsgalata LIDAR DTM alkalmazasaval
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Osszefoglalds

* A légilézeres letapogatassal pontos 3 dimenzids adat nyerhet6 a felszinrdl és
a felszinen lévé vegetaciorol

* Nagy teruletteljesitmény (napi 600-1200km?)
* Folytonos, homogén adatok

e A vegetacioval slriln boritott, nehezen megkozelithetd helyek teruletek
domborzata is térképezhet6 nagy pontossaggal

* Részletes informacio a felszinrdl
* A felszin részletes valtozasvizsgalatara is alkalmas

* Orszagos adatbazis elérhetd, jelenleg kb. az orszag 52%-a készult el (2021-
2022) El6re lathatolag 2023-ban kb. 90%-0s lefedettség (Envirosense
Hungary Kft)



Termékismertetd és mintaadatok az EnviMAP téradat aruhazban

talalhatoak az alabbi linken:
envimap.hu

en\/iMAp TERKEP TERMEKEK KAPCSOLAT SEGITSEG KERDOIV

Téradat aruhaz csak
egy kattintasra!

Miholdas és repuilégépes tavérzékelési technolégiak,
részletgazdag informaciok

Oldalunkon a beépitett teriiletekrdl és azok kérnyezetérdl a leveg6bdl késziilt
téradatokat talal. A légi lézerszkennelés, digitalis multispekiralis mérékameras légi- és
Grfelvételezés, hiperspektralis képalkotas segitségével olyan téradatokat allitunk el6,
amelyek nagy pontossaguak és a korabbiakban széles kérben nem voltak
hozzaférhetéek. Termékeinkrdl a termékleiras meniben tajékozédhat.

Digitalis térképi adatbazisaink mar elkésziltek, igy nem sziikséges 6nallé felmérések
el6készitése és elvégzése. Adataink felhasznalasa gyorsitja a dontési folyamatokat és
megndveli azok hatékonysagat. Az adatbazisokbol mintak megtekintheték, a beszerzési
folyamat egyszert és gyors.




KOszondm a figyelmet!

burai.peter@unideb.hu
peter.burai@envirosense.hu
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