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Vorastiku labipaistvus
Vorastiku katvus
Vorastiku suletus ja avatus
Vorade liitus
Vorastiku liitus
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RAMI kaasik
Jarvseljal lehtedega ja ilma lehtedeta
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Kaamerad ja lidarid - aerofotod ja
punktipilved

Droonikaamera
geomeetriamudeli alusandmete
mootmine.

Lang, George, Borysenko, 2022.
Sinu Mets (4) detsember 2022.



Kiriku raba manniku

vorastiku labipaistvuse
mootmine

(2021. aasta) aerolidari modtmisandmed Eesti Maaameti
arhiivist.

Katseala asus Laeva-Pikknurme-Kursi metsandikus

Kaamera Canon 5D Sigma 8 mm
1:3.5 EX DG poolsfadriobjektiiviga.
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Kuidas seda koike analiitisida?



dbipaistvus ja vaatesuund fotodelt




Poolstaaripilt iga katselapi kohal




Punktipilvedest meetrika
korguse 95-protsentiil ja katvus




Andmed tuleb kokku panna koordinaatide jargi.
Asukohamadramise tapsus ...
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Lidariandmetega on lihtne
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Laserimpulsi peegelduste korgusjaotuse 95-
protsentiil kahele katsealale arvutatud
tapselt katseala piires ja 10 m laiendatud
alas. Puistu tiheduse varieeruvus.
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Kevadiste (T) ja suviste (M) lidariandmete
jdrgi arvutatud vorastiku katvus (href=1.0 m).
,,1” arvestab ainult esimeste peegeldustega,
,,K” votab koik arvesse.

,F”~ on poolsfadripiltidelt 10-kraadises
seniitnurgavahemikus arvutatud katvus.



Uks katselapp.

Aerofotod ja poolsfadripildid
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Erinevad mootmisgeomeetriad, suur asukohamaddramise vigade moju, aga seosed on ilmsed.

F* on fotolt tehtud viljavote arvutatud ja katseks nihutatud iilalt vaate koordinaatide jargi.




Fotodelt tuleb
votta 3-5 kraadi
sektorid.

Labipaistvus poolsfaaripildil, %

Vertikaalne (kuni 10 kraadi seniitnurk) labipaistvus mootmiste keskmisena aerofotodelt ja
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Aerofotod ja poolsfadripildid
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Mahtavus videol, 5

poolsfadaripiltidelt. Iga punkt on katselapp.




Aerofotod ja poolsfadripildid

Fotodelt tuleb
votta 3-5 kraadi
sektorid.
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Iga punkt on koikidelt katselapidelt arvutatud
keskmine vaba vaate tOendosus antud vaatesuunas.
Katsealad on eraldi.



Kokkuvotteks

Droonikaamerate stabiliseerimise automaatika takistab
kaamerate pildigeomeetria omaduste tdpset mootmist.

Droonide asukohamaddrangute vead tekitavad tuntavalt
maddramatust. Mootes 40-80 m korguselt 30-60 kraadi
nadiirnurkade puhul saab ehk 3-5 kraadiste sektorite
keskmisi nahtavusi kasutada.

Aerofotodelt saab kontrastsete objektide maapealsete
kasutamisel visuaalselt tisna adekvaatse hinnangu
vorastiku labipaistvusele.

Poolsfadripiltidelt saab koige tdpsema ldbipaistvuse
vadrtuse, aga ajakulu on suur.

Suurte alade jaoks sobivad pigem aerolidari punktipilved,
mille meetrika arvutamise kriteeriumite leidmiseks saab
kasutada poolsfadripilte ja madalalt tehtud aerofotosid.
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