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Modele 3D miast plplaup@ezaiatec)i

+ Modele tréjwymiarowe -niftionaciej®gdldles.

+« Szczegotowed trojwymiarowych model
miast.

» Zrédta danych do tworzenia modeli 3D.

+ Zastosowania praktyczne.

» Model 3D miasta Rudélaska.




Modele 3D miast +nilcionag e e gojome

» Realistycznemviaablizejgamissts corazazzesciej wykorzysty-
wanym zthamesminftomegi w wielu dziedzinachddasbioai
spoteczno -ggeppddarzeepvoigick@wazanych zpidaoovea
niem lub reggsstteag) skutkow anthiizethymeaame danych czymmi
kow machtaczaca neEsppressizae

> Do popularyzacjnnookddli3 D peezzymitse z pewndcia uinu-
chomienie seewissowiniez neztovyythiaaicoh jak Guooggeelatth
czytex Microsoft VirtualEarti, aféeugcych mazliwos¢ darmo-
wego pzegidania dianyatizzadcdwiomhives jak i tréjuwymiaro-
wych.




Modele 3D miast +nilcionag e e gojome

+ Co toj¢=s zatemmaook 3D ?

rysunek wektorowy, ktérego kdy punkt
posiada okrdone wspotredne x, y, z
+

tekstury (opcjonalnie)
+

baza danych opisowych (opcjonalnie)

Modele 3D miast szazzzgojoMio

W zaleznosci od celu w jakim spoerizany jest model niemy
okresli ¢ stopigh szczegbtowsci opracowania bryt budynkow:

« model blokowy budynku,
« model budynku ze struktudachu,
+« model szczegbétowy budynku oraz tekstury,




Modele 3D miast szazzzgojoMio

> model blokowy budynki

Modele 3D miast sBzzzg0loM¥N0

= model budynku ze struktwdachu:
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Modele 3D miast szazzzgojoMio

= model szczegbtowy budynku oraz tekstura:
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Modele 3D miast #rodta danych

Okreslenie zadanegosshppiaazozaedovéci modelu puzvaa
me. Wydeamieezrodia. diamycinwygsidasciowych modiediue Jdddao
zrodto damych daos stworeeraaoodédiud Drnoog postuzyé:

« dane wektorowe i opisowe z ewidencji budynkow,
« Stereopary zdf satelitarnych (doktadr$é 1 —2 mmetidwm),
« Stereopary zdf lotniczych (doktadng do 0.2 metra),

« dane z lotniczego skaningu laserowego (doktaéldo 0.2
metra).




Skaning laserowy zargsyetduioiongii

- Uzycie laserajgiioinstrumentut éédeléttékyjneggomiaiswoj ponad 40
letnia historig. W latach 60 i 7(prrepproadrdanezzegdanych akspeny-
mentéw, magicych mecebtlzbadiamiemziwvosci zastosowanidakesendvw
teledetekeji. WiataabhB80ubirgtrggsttlbeactizki badaniomNwWs2¥)\ roz-
wineta sk technologiappomaadwysskaci przy uzyciu dalmierzylesm
wych. Wzajemmypregpjyvdiswiadczeé: pomiedzy sektoremnaalkovyym,
militarnym i komercyjnym pgrzzpzzyiiit st do  airssmwomamegud 217
dynamicznegaopzop)Ue) tetmutmgii Liathioezyskaningl sz movyy ozzsto
okreslany przezadimmimiLDMNR (ang. Light Detection and Ranging) jest
stosunkowonowyy, dynamicznieroamwagica Si¢ technologa pozysklwama
informacji o pomeEztimitezemu LLIDYR stanowi aityezryyatpmwiestin

radaru i jEsit czsto zasgpowany Hzactizes) ﬂmyfumwmteenmmeem —
A timeticn | Esmnome”.

. Dla zastosowa wymagajcych wysokie] gestasci mierzonych pounkkédvy,

oraz dirzej dokladndci modeli wysokaiciowych, ILIIDAR oferuje wmkedine
mozliwosci techniczne pmit g ylassz tmaapo mmyeth zestikovarezaasu
prac pomgkamamezycth ippaacctidongcl w poréwnaniu daraddygyingich
metodpmmiamvyath

Skaning laserowy zargsyetduioiongii

Zasadaskkamggldaamomvm)ppHHthmwynaazeenmdlﬂgM| od sEn-
sora dobbddanpoovieerztinifogy zzzpoonite rzEsIpooniid zy wysianienm a
odbiorempuyeetjyrizasgonppiss (ESE@MeETD V\tehaluﬂkrr@lenla [potizzenia
oraz anieteed|ip Etfommyikonzystiywemy ess Systempoayogyiy nawiga-
cyjny oparty maGEibhalpimSysttemerPaygyjnyym—GESSI |
SystemieNdaviggagjiyym—IINES Technologia tanme byc stosowana w
wieloraki sposol :

> 7 wysokiegoquidgqibitmazazgoma diych obszarachh,

> z pokiadusmigtowca, negpstiugic jednorazowonmiegjzy wiiszzatéezzz
wieksz dokfadndcia,

> zZesttapimaanyyisistaoosishaarsenmygth,

> z mobilmych Etffmmmzamomionamyctn vip peizdadcdtiaaoygbHub szy-
nowych

Impuls [zsemmwypupp ezemyyenyyktatiskamujcy kierowany)gEstw pasz-
czyznie poprzecznej dardjejekitariotu. Pokczeniedianyytipuazskieanypthz
dalmierzaldasecoveggomaa &S IINS pozwala mavwyeeeer oy s/

miarowej, ggstej aimmumygumkddmw ozorzanyytvegdétezd nych teesmmamyatin —
XY, Z.




Stacja referencyjna GPS

Pomiar kieruaku i
odlegtosci
)

PRZYKLADOWE PARAMETRY SYSTEMU SKANUACEGO
(na przyktadzie systemUop&yEXS)

System reppssteafiji z ppéldaldu
smigtowca ok merestig psgi do

rejestracji aiveéctdw |lmimmpyatin

(autostradyssldakdirogmue, ko-

lejowe i wodne,ruromtigi, kana-

ly), diia ikidnycihahoemyostignac e .
mazliwie najwyzsz, doktadndgé. / Predkosé lotu:

36 — 1Dk

Putap lotu:
60 —EDmM

Szerokéc¢ Srednica impulsu

pasa .
skanowania: laserowego:

20 —GHD m d = 0.25 -44000m 0.1 -38m




Stacja referencyjna G™*S

/m % n pikseli
Ly 3

Kam?ra cyffows

Bardzo waina cechy technologii s{aamngudascooveegpgestmazliwosé rejestracii Kidkku

odbi¢ pojedynczeganpplsisLiZezwyzzgFysstenyjdaseooveposiaadajzdolinaé rejestracji

pierwszego iossadimeggodbiEa @lesstidg]juz komercyjnesygstanyyegisstugre do 7 od-
bi¢.

Wsp6tczynnik przenikania, czyli
stosunek liczby punktéw odbitych od
powierzchni terenu, do liczby
wszystkich punktéw pomierzonych w
terenie zalesionym, zmienia sie w
zaleznosci od pory roku. W lecie, z
powodu gestego listowia, wspoétczynnik
przenikania wynosi okoto 25% dla lasu
lisciastego i 30 % dla lasu iglastego. W
okresie zimowym wspdtczynnik
penetracji wzrasta do 70%.

__Ostatni impuls = powierzchnia ziemi




Przenikanie impulsu laserowego przedirmos¢ pozwala na generowanie
przekrojow terenu wraz z jego naturalnymgdbsztucznym pokryciem .

Skaning laserowy dald&eaoim

Doktadna¢ wysokaciowa pazysikimemyciddangbipsstuzalgniona od
wielu czynnikow (@tibmme wysokaci lotu). Dla wickszaci systeméw
mie Spedoagmiie):

+ 15cm — 20 criodEdadicobezwzgédnej

Przyktadowo diiaspststermilbpityed putzmus migtowcowe goZ200muzzyss
kuje si doktadndgci:

+ 10 cm ddékadds bezwzgédna,
+1om dibdkéabhed pomiedzy sasiadupcymi punktami.




Skaning laserowy aralaizdataimych

Pomiar| tessrowyylisstanzza fdomaeijiv postacittagyvyynisaovegj,chmu-
ry punktéw”, miereguiamieopidkkosangbizwiaesacych imfaommeacy za-
réwno o pwerzimitpuayeditzzies) jak domnige o pokryciu edamego
terenu(fucyridinaslinnosc).

Dzicki zastosowaniuszpecjtyynzegamograranuadaanandiwve jest
przetworze nieo taia i ksyffke pabanyath Atildeapgeprzeznaczone do ob-
rébki danych zsslskainigd isse coveemgop owa ki jma| geihmozzsgrobroble
milionéw punktow isy zoptymalizowanen pouzglkde mwiyedksmsci.

Najwazniejszymzzaxtiamernteggdypuaplikacii jest tzw.Kitesyikeanjsadia-
nych, ezyllioddzielanieppuikbowa renaiktemyzgtych powierzonm ziemi
od pumkiomatineazjcych abiekiypoknyc@iEnemuasezes iskamggda-
serowegoppsmddajrowniez informacg o makzeniu zeranegm ddivicia
dlia kezdego punikty, copparveidamszk | kisyHikikeejzblizona do Kkesyftkadji
tradycyjnychczanyytitedéetisedoyynywth

Podczagblseaaisddanypthskicanseregpasttujpecdvmige informacje oiméassyvneei
impulséw pomnatmyatin TEkkizbior damychttvorzzyolbrazpmodwryvainy A dobggaa
fia czarno —bimdy.

Impuls lesemilbegazesciowe mu iz asszzamiu magqyaei2choiibeE ssmuWikdkod ¢
rozproszeniggsistalizna odwiddciwosci badane ppoviéezzbimnZziddmast odbicia
wynosi ok. :

10 —2ZD % atlba pasiw

30 —HD %o diandinnosci

50 —BD%odiEniegu i lodu




Skaning laserowy mousleloaraaie

Przy wysokiej czstotliwosci skanowania rozktad punktéw laserowych
pozwala na okrgenie potaenia budynkéw i ich wizualizaciji.

Oprogramowanie dobrbbi&Eamycioezveddacivwiee macaitonzdypzan
wektoryzacg obiektow. W praépesummlivia to m.in. auttmaEtcze
wykonywaniettapyvyymizacovyptimambie imwdiymikdw i immycin stinuikiur po-

krycia teremu.

AUTOMATYCZNE WYKRYWANIE | WEKTORYZACJA BUDYNKOW

GLOBLGT entladen.



Tréjwymiarowy model przestrzennego zagospodarowesnenu:

ZALETY | OGRANICZENIA TECHNOLOGII LIDAR

Zalety:

niezalenaos¢ od warunkéw éwietleniowych (mdaliwosé rejestracii
danych nawet nag,

znaczna niezat@os¢ od warunkéw pogodowych rejesjersitiatia t
technila jest maliwa przy prawie kadej pogodzie,

bardzo wysoka doktadséwysokaciowa danych pomiarowych,
duza szybkeéc zbierania danych (np. 80 kimilikilkfmeyejve] wzsie
2 godzin),

krétki czas uzyskania produktuikeowego i relatywnie niski koszt,
dostarczanie ogromnej #d informacji o terenie,

fatwa integracja danych z GIS.

Ograniczenia:

pochtanianie impulséw lasera przez niektére powienie
(wodk, asfalt, sma),

pochtanianie impulséw lasera przest chmury i mgh,
duwza obgtos¢ zbioréw danych.




Modele 3D miast zastsmoaaialia

+ planowanie przestrzenne (symulacjamych sposobov agams
podarowaniddsranuk&siahtiomade abbddowyypmkidoaade
nowych inwestycji),

Modele 3D miast zastsemoaaialia

= ochronasrodowiska (mapy akustyczne, planowanie stref aun-
Symuléagiaroprasttraman@sanieczyszcas),




Modele 3D miast zastsmoaaialia

= zarzadzanie kryzysowe (symulacja stanoéw powodziowych, or-
ganizacjaadk(jraatnkkovygbkycia i mienia, wsparcie \plaraio
waniuii ongmizadji 2ikaji antytemonystyczmyc),

Modele 3D miast zastsemoaaialia

= marketing i promocja miasta (wizualizacja miasta na stronie
internetowej, wirtualne wycieczki po ndme, prezentacja
interesujcych miejsc).




Model 3D miasta Rud&laska

- W roku 2006 wyhareamn diacaktggaiszzarunmassaiRuicdes | aska (7780 )
cyfrowa ortofotomaf o rozdzielczeci terenowej((vidditosci pixela) ok. 10

cm. mabhaEEtkc lotniczych wiykamemyatipdana jesien 2005 nakuu

> W czasiewyyonyyveanmeazli¢ dokonanorodwaiee skanowaniddaseraeggo

terenuccAdéEgNigEttaza PUIoasyste muskkanmggovegdaimmyl opEye AG.
Skanowanieoaaztjgcia fotogrametrycznevykooywaao @wygsGkETi ok.
350 m. med uierzctofinierenu.

- Nawigzanie pmoyméau — SppoRiGonGIPS, wyy GyWreame W azaioiiul 0 S&e
ASG-PL.

Doktadna¢ wysokaiciowa pumitidmpmzystamyctidassran— ok. 10 cm.

. Zageszczenieppokidonmamigeraoygntez ssmévyyriasstosrednio 4 — Gpon
ktow meannedt Honeadirtiomgy.

Wirtualny spacer po Rudziiaskiej




