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Légi taveérzékelt adatok alkalmazasa elektromos
és telekommunikacids haldzatok fenntartasi,
tervezési folyamataiban

Tomor Tamas
Envirosense Hungary Kft.
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Céglnkrdl réviden
Cégtorténet
Alapitva 2009 - Egyetemi hatter i ‘. o ¥
Csapatunk R )

Jelenleg 50 f6
Dinamikusan bovdl

F6 mukodési terulet
Tavérzékelési Uzletag

és kapcsolddo szolgaltatasok
- Kutatas-fejlesztés

Jelen vagyunk
Hazai és EU-s piac-
Szamos projekt Europan kivdl
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Mivel dolgozunk?

e Sajat tulajdonu, orszagos
lefedettségl:
* nagyfelbontasu légifelvételekkel
* |égilézerszkennelt adatokkal
e idGésoros miiholdfelvételekkel

* Mobil fotogrammetriaval és
|ézerszkenneléssel

Nagyfelbontasu légifotok

AN

* Al alapu szoftveres

megoldasokkal
e Szuperszamitogépes
adatfeldolgozo kornyezetben S e

== envirosense

\“:'.-::\-;_ the remote sensing professional
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Légi felmereseinkhez alkalmazott technologiaink
Légi LiDAR rendszer

150MP Full frame kamerarendszer

w3 / 7S [r

NEW %

"RIEGL \ Q-

)Waveform oce
Scanner fort W,

‘and High Proc ; vn

ONE
IXM-RS150F/ iXM-RS100F

2 MHz teljesitmény -> koltséghatékonysag
akar 1,3 millio mérés/mp

kivalé tobbszoros visszaver6dés detektalas
homogén ponteloszlas

Novatel GPS/IMU egység

Ultra nagy felbontas 14204 x
10652 MP

Lencsevalaszték
Kiemelked6 képmindség
RGB+NIR adatrogzités
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Orszagos egi LIDAR és digitalis mérokameras felméres

uu gu LIDAR pontfelho

4

envirosense
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1 teriilet kijeldlve
X

1.63 KM?

Kajaszé

Ortofoto (15-20cm) @
GeoTIFF - 15 és 20 cm felbontas

Ortofotd belteriilet (10cm) - az Info gombnal feltiintetett telepiiléseken
igényelhetd ®
GeoTIFF - 10 cm felbontas

Ortofotod belteriilet (5cm) - az Info gombnal feltiintetett telepiiléseken
igényelhetd ®
GeoTIFF - 5 cm felbontas

Digitalis domborzatmodell (1x1m) ®
GeoTIFF - 1m x 1m-es felbontas
Digitalis felszinmodell (1x1m) ®
GeoTIFF + 1m x 1m-es felbontas
Relativ magassagmodell (1x1m) @
- GenTTFF - 1m ¥ 1m-ec falhnntac v
f__‘_ -
X d
=- TOVABB -

en\/lrosense © EPSG:4326- | 47.338627, Felmérés: [ . | eEnvirosense
WGS 84 18.728401 2022.01.14. Hungary Kit.
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Varosi ortofotd 5 - 10 cm GSD
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Légi lézerszkenneléssel elSallitott 3D pontfelhd
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Nagyfesziltségl vezetékek térképezési mdodszertana

2

Dy,

* Legi lezerszkenneres felméres

* LiDAR pontfelhd elballitas

e ZajszUres

* Talajosztalyozas

* Tavolsagszamitas és talaj feletti pontok
osztalyozasa

* Potencialis vezetékpontok osztalyozasa

* Vezetékek azonositasa es vektorizalasa

* Veszelyes tavolsagban lévd objektumok
azonositasa
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Nagyfeszultegu tavvezetk kanta rtal feladata| LiDAR
adatok alapjan

Point number Span Distance from 15! tower
12 79-80 23.41

Easting Northing Elevation

1462607.9 6784937.6 226.79

Longitude Latitude Distance from wire
15.110123 61.178357 2.09

Span top

envirosense



FEBRUAR 26."

. ZEITE DRON S AnifiPiiar 3825 - -
Nagyfeszﬂltségl’j tavvezetékek karbantartasi feladatai LiDAR
adatok alapjan — Veszélyes objektumok detektéléa
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Elektromos és hirkézm(i Iegvezetekek és tartooszlopok
azonositasa LiDAR adatok alapjan

e . S

STIVITOSENISE  SERNTE N
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Elektromos és h|rkozmu Iegvezetekek és tartooszlopok
azonositasa LiDAR adatok alapj

envirosense
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Haldzati ledgazasok azonositasa nagy felbontasu ortofotd

alapjan
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Elektromos- Iegvezetekek és tartéoszlopok azonositasa Li A,Rf
adatok es ortofotok egyuttes felhasznalasaval _/
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Erdokertes telep[]lésen
telekommunikacids oszlopok
azonositasa kis pontsdrdséegi

LiDAR pontfelhd alapjan

Feladat: oszlopok azonositasa és oszlopmagassag megallapitasa
elore meghatarozott oszlop poziciok alapjan
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Oszlopok azonosftasa pontfelho alapjan

pontfelhd sdrdisége: 10 pont/m2

El6re megkapott oszlopok
pozicidja a pontfelhdn
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Oszlopok azonositasa nc'jvényzetmentes tertleten
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Azonositando oszlopok szama és helyzete

Pontfelh6n azonositott oszlopok szama és
i helyzete /

Azonositandé DIGI 108
oszlopok szama

Pontfelho segitségével 70
azonositott oszlopok

szama

(ebbdl pontos poziciéval 60
rendelkezd)

EREDMENY 65%
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Kecskemét telepulésen
telekommunikacids oszlopok
azonositasa nagy ponts(r(iségu
LiDAR pontfelhd alapjan

Feladat:

Valds oszloppoziciok 6sszehasonlitasa LiDAR pontfelh6ben azonositott
oszlop pozicidkkal
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A mintateriilet Google Earth

alaptérképen és ortofoton

megjelenitve a valds

oszloppozicidkat

HTE DRN' SZAHAI’NAP

Kecskemét - Oszlopazonositas
Szolgaltatotdl kapott DWG 6831 oszlopot tartalmazott, melybdl
levalogatasra kerilt 177 db az alabbi kategdriakkal

Vasoszlop (11 db)
Villamososzlop fa (5 db)

Villamososzlop beton (161 db)

..f.o %
oﬂ!ﬁ“.o.. .5-
‘-‘QoomoOOQOQ{o- e 8 * e "&

Vasoszlop
]

Wl Villamos_oszlop_fa
]

W Villamos_oszlop_beton
»
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A mintaterilet LiDAR pontfelhole
feliilnézetben és elforgatva

20,..) :

Kecskemét - Oszlopazonositas

Az 6sszehasonlitas Iépései:

A kapott oszloppozicidk pont shape allomanyanak
elkészitése
Ezen lokaciok alapjan a LiDAR adatban az oszlopok
azonositasa
és atosztalyozasa
Az oszlop osztaly kinyerése, és pont shape allomany
|étrehozasa
A LiDAR-ban az oszlopokat reprezentald
pontcsoportokbdl egy kozéppont meghatarozasa
(manualis ellenbrzéssel)
Adatosszehasonlitas:
» LiDAR pontfelh6ben azonositott oszlopok szama
» A poziciok pontossagvizsgdlata
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A pontfelh8bdl kinyert oszlopok Kecskemet OszlopazonOSItaS

pontcsoportjai és a kdzéppont
meghatarozasa

* Avalds (kék szin)- és a LiDAR-bAI (piros
szin) kinyert oszloppozicidk

* Atalalat szempontbdl kategorizaltuk a
pontokat

* Tavolsagot szamoltunk a LiDAR
pontfelh6hoz képest

NEAR_FID NEAR_DIST Azonositas
72 0.257769
74 0.128871
. 46 0.985715
46 1.46892
43 0.27228 |2 db valds pozicid egy LIDAR oszlop
* 43 0.922113|2 db valds pozicid egy LIDAR oszlop
43 51.083928 |Mincs talalat
a0 0.344515
. 50 3.180213 |Mincs talalat
49 0.779262
42 0.21164 |2 db valds pozicid egy LIDAR oszlop
42 1 123264 |2 db valds pozicid egy LIDAR oszlop

19
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Kecskemet Oszlopazon05|tas
Statisztikai elemzés:

A kapott adatbazisbol 177 db oszlopot azonositottunk, ami a valds poziciot mutatja

A LiDAR adat eredménye 156 db oszlop

Az 6sszehasonlitas soran 17 db valds oszloppozicidora nem volt talalatunk

Volt 10 db olyan valés oszlop, mely igazabdl LiDAR alapjan 1 oszlopnak szamit (ezt LiDAR-ban
is azonositottaknak vettiik)

igy a végs6 oszloptalalat a valds adathoz képest:

v’ 177 db/160 db = 90.4 %

Els6sorban azokat az oszlopokat nem tudtuk azonositani, amiket s(ir(i névényzet takart
Bizonyos esetben a s(ir(i cserje vagy kisebb magassagu fak folott is lehetett azonositani az
oszlop tetejét

Olyan azonositatlan oszlop is volt, aminél egyaltaldan nem volt pontunk, még névényzet sem
Az azonositott oszlopok egymastdl vald tavolsaguk statisztikaja:

Neamost T E
Minimum: 0.05 m Statistics:

Maximum: 1.67 m ﬁ?é!?ﬁl.m; é_Encswcg

Maximum: 1.671258

Atlag: 043 m Sum: 64 685122

Mean: 0.431234

LV Standard Deviation: 0.317346
Szoras: 0.32 m SR

2 valds oszlop — 1 LiDAR oszlop

A b P A T s

Azon05|tatlan pont a vegetdcio mlatt
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e Gépjarmlre szerelve utca-szintd felmeérés

A 1atoszog megfelel6 ahhoz, hogy a vezetékeket és a tartooszlopokat
felmérjik

* Nagysagrendileg nagyobb pontsiriség

Sokkal tobb visszaver6dés a vezetékekrol, oszlopokrol, bekotésekrdl

e b AR REREAANARAA AL
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tamas.tomor@envirosense.hu
WWW.envirosense.hu
www.envimap.hu
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