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Fotogrammetricke zpracovani
termoviznich snimku

* Cil je ziskat:
* Ortofoto s informaci o teploté
* Mracno boduU s informaci o teploté
* Texturovany model s informaci o teploté

* Blizka fotogrammetrie - vzdalenosti do 15 m

e Zpracovani metodou IBMR



Zpracovani samostatnych termoviznich
snimku metodou IBMR

* Maly kontrast na snimcich
* Problém se signalizovanim vlicovacich bodu
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Zpracovani termoviznich snimku metodou
IBMR




Navrh lepsiho reseni

* Moderni termokamery jsou vybaveny RGB Cipem
* Ke kazdému termalnimu snimku je porizen korespondujici RGB snimek

* Spojeni termovizniho snimku s RGB snimkem
» ZlepSeni vysledku
» Odstranéni problému signalizace
e Odstranéni problému nizkého kontrastu




Metoda Prolnuti (Sharpening)
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Metoda Reprojekce (Reprojection)

IBMR

Test viditelnosti
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Reprojekce

Prirazeni hodnoty T

Transformace
bodu @

k prislusnému bodu

OO
Termalni snimek



Metoda Prolnuti
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Metoda Reprojekce
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2D Transformace

e Afinni transformace
e Kolinearni transformace

* Podminky:
 Kamery blizko sebe
* Snimky bez distorze (nutny pre-processing)
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Transformation key according to image 2 m far from the test

object
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 Kamery posunuty vose Y o cca 3 cm
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Transformation key according to image 11 m far from the test

object
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 Kamery posunuty vose Y o cca 3 cm

Transformation key according to image 4 m far from the test
object
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 Kamery posunuty vose Y o cca 3 cm

Transformation key according to image 6 m far from the test
object
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2D transformace

* Nevhodna pro blizkou fotogrammetrii
* Méni se vzdalenosti
* Méni se scéna
» Konvergentni snimky
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3D Transformace

* Nutna kalibrace prvku vnitrni orientace kamery

* Nutna kalibrace relativhiho posunu a relativni rotace
soustavy termovizni kamery a RGB kamery

o ZjiSténi PVO termovizni kamery v souradnicovém systému
RGB kamery



Zjisteni parametru Jednouroviové kalibraéni pole

Camera calibration and calculation of the relative pose
35 according to the Planar cal. field
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* Dvouurovnové kalibra¢ni pole

Camera calibration and calculation of the relative pose
according to the 2 level cal. field
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Zjisteni parametru - Tfiedroviiové kalibradni pole

Camera calibration and calculation of the relative pose
according to the 3 level cal. field
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Zaver

* Pro blizkou fotogrammetrii Ize pouzit pouze 3D transformace
* Prolnuti: prepocet paprsku
* Reprojekce: prostorova transformace a projekce na snimek

* Pro kalibraci soustavy kamer a prvku vnitrni orientace je vhodné
pouzit viceurovnové kalibracni pole

* Podrobné vysledky jsou publikovany v Casopise Sensors
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