Ortorektyfikacja w Metashape
Celem projektu jest opracowanie:

A) ortorektyfikacja pionowych zdje¢ lotniczych w dwdch wersjach: true orto (odniesienie DSM) oraz klasycznej
(odniesienie-DTM),

B) ortorektyfikacja ukosnych zdje¢ lotniczych w wersji klasycznej (na DTM).

Program Metashape domyslnie zaktada tworzenie true ortho, model DSM powstaje na podstawie gestej chmury
punktéw. Wygenerowanie gestej chmury jest najbardziej czasochtonnym etapem tej technologii, dlatego w ¢wiczeniu
bedzie wykonane dla mniejszej liczby zdjec niz etap poczatkowy czyli wyréwnanie bloku.

Orto w Metashape mozna wykonac¢ na podstawie DTM z innego Zrddta, co przyspiesza proces ale przedstawia obiekty
wystajgce nad teren z przesunigciem radialnym. Bedzie wykorzystany model o rozdzielczosci 5 m opracowany z
wysokiej fotogrametrii: siatka 20 m z automatu, linie strukturalne i punkty charakterystyczne — manualny pomiar
stereo.

Metashape stosuje dla DSM i DTM ogdlny termin - DEM.

W ¢wiczeniu uzywane sg zdjecia pionowe oraz ukosne. S3 to zdjecia z jednego projektu fotogrametrycznego, przy czym
kamera do zdjeé pionowych miata f= 50 mm a kamery do ukos$nych f=100 mm (system ztozony z pieciu kamer).

Temat jest skoncentrowany na ortorektyfikacji, dlatego wyréwnanie blokéw zdje¢ bedzie uproszczone do
minimum:
¢z pomiardw GPS/INS bedg wykorzystane tylko wspétrzedne $rodkéw rzutéw (katy w tym projekcie sg niskiej
jakosci),
® nie bedg stosowane fotopunkty.
Dane
wykorzystywane sg zdjecia wykonane uktadem 3 kamer (1 pionowe oraz 2 ukosne z odchyleniem 45° do pionu). Lot

fotogrametryczny byt w 2 kierunkach wschdéd-zachéd i pdtnoc-potudnie, co nadato kamerom ukosnym kierunki
patrzenia: wschéd, zachdd, pdtnoc, potudnie.

Na komputerach w sali 408 dane sg w katalogu D > CFL2 > orto-nu
Wszystkie wyniki nalezy zapisywaé w katalogu D > CFL2 > orto-nu > nazwisko

czes$¢ A — orto ze zdjeé pionowych

1. Uruchomienie Metashape
File > nowy projekt

2. Wczytanie zdjec Workflow > AddPhotos
> _NADIR wybra¢ wszystkie zdjecia (32)
3. Podanie parametréw kamery/kalibracji Tools > Camera Calibration

frame, pix=0.0068 [mm]; f=50 [mm];
obliczane beda: f, cx, cy, ki, k2, p1, p2, pozostate parametry =0 (Fixed parameters)

4. Podanie wtasciwosci danych Reference > Reference Settings
uktad wsp (x3): PL-1992 (2180);
doktadnos$¢ EOZ: mx=my=0.5 m; mz=1.0 m (wpis 0.5/1.0); typ katéw i doktadno$é (om-fi-ka, m =...)- nieistotne
GCP: projekt bedzie wykonany bez fotopunktéw
doktadnosc¢ tie mp=0.7 pix
sr. wys. fotografowania (capture distance) : 850 m
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5. Import EOZ Reference > Import
> EOZ > nadir.txt
Nalezy wczytac tylko X,Y,Z Srodkow rzutéw, poming¢ katowe EOZ
pamietaé o poprawnym ustawieniu osi uktadu wspodtrzednych, w pliku nie ma nagtéwka -zaznaczy¢ czytanie od 1.

wiersza
6. Aero - formowanie sieci zdje¢ metoda SfM Workflow > Align Photos
General: Accuracy > Hight;

Preselection > Reference/Generic

Advanced: Key point limit: 40000
Tie point limit: 4000 (liczby duze adekwatne do przypadku gdy liczona jest dystorsja)

7. Filtracja tie Model > Gradual Selection
uzy¢ wszystkich opcji z wyjatkiem image count, zalecana kolejnos¢:
> Projection Accuracy (filtracja punktéw ,grubych”) odfiltrowa¢ max 100 pkt
> Reconstruction uncertainty (filtracja punktéw o matej precyzji przeciecia promieni) odfiltrowa¢ max 100 pkt,
> image count (filtracja tie o matej liczbie promieni), sprawdzic ile pkt ma tylko 2 przeciecia, odfiltrowac gdy ich
liczba jest mniejsza niz 30% wszystkich
> Reprojection Error — wykonac 2 iteracje, w kazdej odfiltrowac do 5% pkt

po kazdym etapie filtracji skasowac zaznaczone i uruchomi¢ > Optimize

8. Ograniczenie liczby zdjec
utworzy¢ nowy pakiet danych, jako kopia pakietu z poprzednich etapow :
Workspace > Chunk > (PKM) > Duplicate
jako aktywny Chunk wskaza¢ nowo utworzony (nazwac go np. 6 photo DSM)
skasowac zdjecia (Remove cameras) pozostawiajac tylko 6 zdje¢, zgodnie z rozdziatem danych podanym w
zafaczniku.

Przy zaznaczaniu pomocny jest podglad pozycji kamer na tle tie points (widok z gory- klawisz ,,7”)

9. Generowanie gestej chmury punktow Workflow > Build Dense Cloud
Quality > High
Depht Filtering > Aggresive
Calculate points color >tak
zaobserwowac raportowane etapy generowania

10. Generowanie modelu pokrycia terenu DSM Workflow > Build DEM
ustawienia: Geographic (zachowanie CRS 2180),
Source > Dense Interpolation > Enabled
pozostate parametry — bz
wyswietli¢: Workspace > Chunk > DEM

11. Generowanie ortomozaiki wg DSM Workflow > Build Orthomosaic
Projection: Geographis PL-1992 (2180)
Enable hole filling v
pix size 0.10 m (program proponuje ok. 11 cm )
pozostate parametry — bz

12. Analiza ortomozaiki
wyswietli¢ orto: Workspace > Chunk > Orthomosaic
w pasku ikon pojawia sie Show Seamlines
skad biorg sie mate poligony?
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Wykona¢ lokalng edycje linii mozaikowania : w obszarze wybranego matego poligonu narysowac wielobok
Ortho > Draw polygon , PKM Assign Images
i sprawdzi¢, czy sposréd ortoobrazéw nie byto korzystniejszego niz wybrat program.

13. Eksport ortomozaiki i ortoobrazéw DSM
zapis w katalogu D > CFL_users
File > Export > Orthomosaic > JPEG/TIFF/PNG
Tiff compression Jpeg, g=90, x Tiled x Tiff overviews o Big oAlfa
pozostate parametry — bz
w katalogu D > CFL2 > orto-nu > nazwisko utworzy¢ katalog na ortoobrazy DSM
File > Export > Orthophotos
Tiff compression Jpeg, g=90, x Tiled x Tiff overviews
> All cameras
pozostate parametry — bz
po OK wybra¢ katalog do eksportu

14. Wczytanie DTM
Utworzy¢ nowy pakiet danych, jako kopia pakietu z 6. zdjeciami:  Workspace > Chunk > (PKM) > Duplicate
ale nie kopiowa¢ Depth Maps, Dense Cloud, DEMs
jako aktywny Chunk wskaza¢ nowo utworzony (nazwac go np. 6 photo DTM-5 m)
File > Import DEM > DTM-5.tif

15. Generowanie ortomozaiki na DTM
pix size 0.10 m
pozostate parametry - bz
Po wykonaniu wyswietli¢ orto: Workspace > Orthomosaic
oraz wyswietli¢ linie mozaikowania Show Seamlines
Sprawdzi¢ czy linie mozaikowania przecinajg budynki

16. Powtdrne generowanie ortomozaiki na DTM
powtdrzy¢ zaznaczajac opcje Refine seamlines (Blending mode)
Sprawdzié¢ czy linie mozaikowania przecinajg budynki
Uruchomié generalizacje linii mozaikowania: Tools > Orthomosaic > Generate seamline
przy wspotczynniku 1.5 lub 2. Po tym zabiegu linie mozaikowania mozna wyeksportowac do pliku:
Export > Shapes (jako shp wraz z labels & attributes)

17. Eksport ortomozaiki i ortoobrazow DTM
zapis w katalogu D > CFL_users
File > Export > Orthomosaic > JPEG/TIFF/PNG
Tiff compression Jpeg, g=90, x Tiled x Tiff overviews o Big oAlfa
pozostate parametry — bz
w katalogu D > CFL2 > orto-nu > nazwisko utworzy¢ katalog na ortoobrazy DTM (inny niz w pkt. 13)
File > Export > Orthophotos
Tiff compression Jpeg, q=90, x Tiled x Tiff overviews
x All cameras
pozostate parametry — bz
po OK wybrac¢ katalog do eksportu

18. Zapis wynikéw dla potrzeb opracowania projektu
nalezy zapisa¢ raporty oraz ortomozaiki i ortoobrazy :
a) orto/DSM
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b) orto/DTM z opcjg refine seamlines

oraz linie mozaikowania (shp) dla orto na DTM (przy opcji Refine)

cze$¢ B — orto ze zdjec ukosnych

Uruchomienie Metashape
File > wybraé¢ projekt zapisany w czesci 1 (lub kontynuowac projekt)
zatozenie nowej paczki danych: Workspace> Add Chunk (nazwa np. ukosne)

Woczytanie zdjec Workflow > AddPhotos
wybrac zdjecia zgodnie z tabelg 1 (jeden z katalogéw): _EAST, SOUTH, WEST, NORD

Podanie parametréw kamery/kalibracji  Tools > Camera Calibration

frame, pix=0.0068 [mm]; f=100 [mm];

Fixed parameters: All

Ograniczenie liczby niewiadomych jest korzystne przy pierwszej iteracji, do ktérej ogranicza sie ¢wiczenie
(wyréwnanie bliku zdje¢ ukosnych wykonanych z duzej wysokosci jest zadaniem bardzo ztozonym).

IV. Podanie wtasciwosci danych Reference > Reference Settings
uktad wsp (x3): PL-1992 (2180);
doktadno$é EOZ: mx=my=1 m; mz=1.5 m (wpis 1/1.5); typ katow i doktadnos¢ (om-fi-ka, m =...)- nieistotne
GCP: nieistotne, projekt bedzie wykonany bez fotopunktéw
doktadnosc tie mp =1 pix
sr. wys. fotografowania (capture distance) : 850 m
V. Import EOZ Reference > Import
dane w > EOZ (odpowiednio east, west, nord, south)
Nalezy wczytac tylko X,Y,Z sSrodkéw rzutéw, poming¢ katowe EOZ
VI. Aero - formowanie sieci zdje¢ metodg SfM Workflow > Align Photos
General: Accuracy > Hight;
Preselection > Reference/Generic
Advanced: Key point limit: 40000
Tie point limit: 4000
Jesli estymowane wartosci EOZ maja b. duze btedy tj. Myy;> 5 m, a katy om/fi nie sg ok 0/45 lub 45/0
z max odchyleniem do 10. stopni, to nalezy powtdrzy¢ Align z nowymi ustawieniami
Accuracy > Medium z aktywnym Reset current alignment
Jesli btedy dalej s duze to powtdrzy¢ Align zmieniajgc dodatkowo:
Key point limit: 20000
Tie point limit: 2000
Zmienic¢ ustawienia kamery: Tools > Camera Calibration
Fixed parameters: cx,cy,k1,k2,k3,k4,b1,b2,p1,p2,p3,p4 (czyli obliczane bedzie tylko f)
Uruchomi¢ Optimize
Optimize Camera Alignmnet , dopuscic liczenie f
VII. Filtracja tie Model > Gradual Selection

> Reprojection Error — wykonac 2-3 iteracje, w kazdej odfiltrowa¢ do 5% pkt ( po skasowaniu > Optimize )
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VIIl. Woczytanie DTM
Woczytaé model File > Import DEM> DTM-5.tif

IX. Generowanie ortomozaiki
pix size 0.10 m
zaznaczy¢ opcje Refine seamlines (Blending mode)
Sprawdzi¢ czy linie mozaikowania przecinajg budynki

X. Eksport ortomozajki i-erteobrazéw-
File > Export > Orthomosaic
Tiff compression Jpeg, q=90, x Tiled x Tiff overviews o Big oAlfa
pozostate parametry — bz

XI. Zapis projektu
dla potrzeb opracowania projektu beda konieczne: raport Metashape, ortomozaika oraz linie mozaikowania

(shp)

czes¢ C— Opracowanie wynikéw

Pola martwe na orto-obrazach

Dotyczy ortoobrazéw ze zdjec pionowych z modelem DSM. Wybierajgc do analizy obszar pokrycia dwdch ortoobrazéw
nalezy przedstawi¢ ile p6l martwych wystepuje na jednym, drugim a ile jest po ich ztgczeniu. Do badania wybraé
ortoobraz wykonany ze zdjecia srodkowego w szeregu oraz jego odpowiednik z drugiego szeregu.

Sposdb wykonania: dodac ortoobrazy algebraicznie (wybrany kanat RGB, np. B). Przycig¢ ,,suma”, ,ortol” i, orto2” do
prostokata (z wykluczeniem margineséw bez tekstury). |

Okresli¢ ile jest pikseli reprezentujacych pola martwe w obrazach ,,suma”, ,ortol” i ,,orto2” oraz jaki jest ich udziat w
stosunku do catego obrazu.

Do wykonania zadania potrzebne narzedzie GIS ktére pozwala przycig¢ obraz do tego samego obszaru prostokatnego,
podac ile jest pikseli o poszczegdlnych jasnosciach; wykonac algebre map.
W przypadku QGIS:

e algebra map: Raster> kalkulator

*  przyciecie: Raster > Ciecie > Przytnij raster do zasiegu (pierwsze wyciecie > wybierz zasieg w widoku; kolejne
dwa wyciecia: uzyj zasiegu warstwy)

* liczba pikseli 255 lub 510: Processing > Raster analiza > Raport unikalnych wartosci

Konflikty linii mozaikowania

Dotyczy ortomozaiki ze zdjeé pionowych i ukosnych uzyskanych dla modelu DTM-5 (w obu wypadkach-gdy byta
wtgczona opcja Refine seamlines). Konflikt oznacza przeciecie przez linie mozaikowania budynku lub drzew. Oceni¢
wizualnie, sformutowaé wniosek w jakich sytuacjach najczesciej wystepuja, pokazac jeden przyktad dla obu
ortomozaik.
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Sprawozdanie

Opracowac sprawozdanie, wpierw krotko opisa¢ co byto przedmiotem projektu ( tekst ok. 2500-3000 znakdw)
a nastepnie zamiesci¢ wyniki badania p6l martwych i konfliktdw linii mozaikowania (nie zataczac¢ raportéw Metashape).
Na koncu podsumowanie oparte na uzyskanych z ¢wiczenia doswiadczeniach.

Przesta¢ sprawozdanie w pliku: cfl-orto-mshp-nazwisko.pdf

Zatgczniki — rozdziat danych
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Tabela 1. Przydziat zdjec

Student | Pomocnicze numery Zdjecia Student | Pomocnicze numery Zdjecia
zdje¢ pionowych ukosne zdje¢ pionowych ukosne
(wtasciwe w tabeli2) (wtasciwe w tabeli2)

1. 1,2,3,6,7,8 east 16 7,8,12,13,18,19 east
2. 2,3,4,7,89 south 17 8,9,13,14,17,18 south
3. 3,4,5,8,9,10 west 18 21,22,23,26,27,28 west
4. 4,5,9,10,14,15 nord 19 22,23,24,25,26,27 nord
5. 6,7,8,11,12,13 east 20 25,26,27,30,31,32 east
6. 7,8,9,12,13,14 south 21 21,28,29,22,27,30 south
7. 8,9,10,13,14,15 west 22 22,27,30,23,26,31 west
8. 9,10,14,15,17,16 nord 23 23,26,31,24,25,32 nord
9. 11,12,13,18,19,20 east 24 22,27,23,26,24,25 east
10. |12,13,14,17,18,19 south 25 27,30,26,31,25,32 west
11. |13,14,15,16,17,18 west 26 2,3,4,7,89 nord
12. [3,4,8,9,13,14 nord 27 3,4,5,8,9,10 east
13. [2,3,7,8,12,13 east 28 4,5,9,10,14,15 west
14. 1,2,6,7,11,12 south 29 6,7,8,11,12,13 nord
15. 6,7,11,12,19,20 west 30 7,8,9,12,13,14 east
Tabela 2. Przyporzadkowanie zdjeé pionowych do numeréw pomocniczych
Nr pomocnicze Zdjecie Nr pomocnicze Zdjecie
1 011_1722.tif 17 014_1880.tif
2 011_1723.tif 18 014_1881.tif
3 011_1724.tf 19 014_1882.tif
4 011_1725.tf 20 014_1883.tif
5 011_1726.tf 21 036_0607.tif
6 012_1791.tif 22 036_0608.tif
7 012_1792.tif 23 036_0609.tif
8 012_1793.tif 24 036_0610.tif
9 012_1794.tf 25 037_0645.tif
10 012_1795.tif 26 037_0646.tif
11 013_1848.tif 27 037_0647 tif
12 013_1849.tif 28 037_0648.tif
13 013_1850.tif 29 038_0679.tif
14 013_1851.tif 30 038_0680.tif
15 013_1852.tif 31 038_0681.tif
16 014_1879.tif 32 038_0682.tif

KPyka, GiFT > CFL > Orto w Metashape

18.01.2021




