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Prezentacja

Legislacja dotyczaca dronow
Zastosowanie dronow

Zastosowania lotow dronow

a ~ W D PRE

Praktyczne zastosowanie
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Dron, znany rowniez jako bezzatogowy statek powietrzny (UAV) lub bezzatogowy
system powietrzny (UAS), jest maszyng latajgca, ktora jest sterowana albo przez
zdalnego pilota, albo przez komputery przy uzyciu specjalnego oprogramowania

Drony sg wykorzystywane w réznych zastosowaniach. Termin dron jest najcZescie;
uzywany w kontekscie wojskowym, podczas gdy UAV jest szerzej stoso
terminem we wszystkich aplikacjach. R

System drona sktada sie zazwyczaj z dwoch lub trzech czesci: sgm
. =
systemu zdalnego sterowania systemem oraz ruchomego RTK

DRONE
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-Wez udziat w kursach online dla jednej z podkategorii A1, A2 i A3 w kategorii OPEN na
stronie AACR (https://www.caa.ro/ro/).

-Odby¢ praktyczne szkolenie lotnicze w kategorii A2

-Zdaj egzamin dla wybranej kategorii.Kategoria OPEN jest podzielona na trzy "podkategorie”,
aby okresli¢ pewne zasady dla réznych typow latania.

-To, do ktorej kategorii sie zaliczasz, zalezy od rodzaju drona i tego, jak chcesz latac.

DRONE 4
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2.2. Upewnij sie, ze stosujesz sie do wspolnych zasad obowigzujgcych w
powietrzu...

1. Dron musi wazy¢ mniej niz 25 kg;

2. Pilot musi utrzymywac kontakt wzrokowy z dronem;

3. Dron nie moze lecie¢ dalej niz 120 metrow od najblizszego punktu na ziemi;

4. Dron musi by¢ oznaczony numerem rejestracyjnym operatora.

5. Przed startem nalezy upewni¢ sie, ze jest on dopuszczony do lotu na tym
terenie.

DRONE 5
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2. Prawodawstyo dotyczace dionon:
2.3. Upewtij sf '

pPOodczas -Startrmee—

0o N O o b~ W N PP

. W odlegtosci 5 km od lotnisk; ‘ ‘

. Ograniczona przestrzen powietrzna, &
. Niektére obszary ochrony przyrody4

. Obszary z ograniczeniami dotyczgcymi cz
. Obszary zamkniete; ﬂl

. Ambasady; i

. Strefy wojskowe i okrety wojenne. iisiete

1.Rosu - Culoare de zbor din imprejurul aeroporturilor (zone in care aeronavele sunt la altitudini joase)

. W mlejscaCh ’ gdZ|e %yStepUJa d Uze Sku pISka IUdZi »2.Galben / Mov - Obiective strategice (zona in care se afla baze militare)

HHE orone :
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3. Wykorzystanie dronéw

3.1. Uktad statku powietrznego

3.2. Uktad zdalnego sterowania

3.3. Przygotowanie pilota

3.4 Przygotowanie statku powietrznego ™
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2 | | 3.1. Ukiad satku powietrzngo

4 — 5 o {® oy | 1.System widocznosci przedniej
5 e 2.Smigto

3.Silniki

4.Przednie diody LED

5.Anteny

6.Gimball i kamera

7. Tylny system wizyjny
8.Wskaznik statusu statku
powietrznego

9.System widocznosci bocznej
10.Port USB-C

11.Przycisk Link/wskaznik stanu

tgcza
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3.1. Uktad statku powietrznego

13. Diody LED poziomu natadowania baterii
14. Przycisk zasilania

15. Inteligentna bateria lotnicza

16. Gorny system wykrywania podczerwieni
17. Dolny system wizyjny

18. Gniazdo karty MicroSD

19.Dolny system detekcji na podczerwien

20.Swiatto pomocnicze
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3.2. Schemat zdalnego sterowania W

1.Anteny

Przesyla sygnaty sterujgce samolotem i bezprzewodowe
sygnaty wideo. =

Naci$nij i przytrzymaj przycisk, aby zainicjowaé RTH. )

3. Ekran LCD

Wyswietla status samolotu i systemu zdalnego sterowania.

4. Drazki sterownicze

5.Przycisk wstrzymania lotu

Nacisnij ten przycisk, aby samolot wyhamowat i zawist w

2. Przycisk powrotu do domu (RTH) 3 iN® ([ . ! © \ "
@ [ &

© P jnal sireng!
m'eJSCU , ) ke . ; Flight mode Aircraft battery level RC signal strength

7.Zaciski do urzgdzen mobilnych .

Aby bezpiecznie zamocowac urzgdzenie mobilne do pilota. s [-BMBL PG eestt BZIO0K Whedee o 55 |
| = o T T [ et

10. Prze+acznlktrybu lotu | i o -

Przetgcza pomiedzy trybem S, trybem P i trybem T. RO battery leve 100% 03 icroSD card

11 PrZyCISk ZaSIIanIa Distance to the ground ~Cc 0. [ | 125, Sport mode

HEIGHT | DISTANGE

]

CLEARANGE

Nacisnij raz, aby sprawdzi¢ aktualny poziom baterii. Nacisnij raz,
a nastepnie nacisnij i przytrzymaj ponownie, aby vison System
wigczyc¢/wytgczyc pilota.

13. Pokretto

Stuzy do sterowania nachyleniem kamery. 12 18 ENTaBNE

14. Port Video-Downlink/Zasilanie (mikro USB) ‘

Umozliwia podtgczenie do urzgdzenia mobilnego w celu
uzyskania pofgczenia wideo za pomocg kabla RC. 5
Podtgczenie do zasilacza AC w celu natadowania baterii
pilota. 14 —

16. Przycisk Focus/Shutter

Nacisnij do potowy, aby uzyska¢ automatyczng regulacje (5
ostrosci. Nacisnij raz, aby robi¢ zdjecia zgodnie z trybem
wybranym w DJI GO 4. DRONE

Flight altitude

10
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3.2. Przygotowanie statku powietrznego

1. Zwolni¢ Klipsy i anteny urzgdzenia mobilnego.

2.Wyjmij drgzki sterujgce z miejsc przechowywania na
pilocie i wkre€ je na miejsce.

3.Wybierz odpowiedni kabel RC w zaleznosci od
rodzaju urzgdzenia mobilnego.

4.Podtacz koncéwke kabla RC do swojego urzgdzenia
mobilnego.

5.Zabezpiecz swoje urzgdzenie mobilne, wciskajgc oba
klipsy do $rodka[2].

DRONE
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3.3. Przygotowanie statku powietrznego

1. Zdejmij pokrywe aparatu.
2. Odkre¢ przednie ramiona, a nastepnie tylne ramiona.

VVCISNI} SMIgtO na SliNIKI | opbracaj nim, az zostanie zamocowane. Frzymocuj pozostate nepie. ao SINIKOW bez
oznaczen. Odkreé wszystkie heliki. topatki.
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3.3. Przygotowanie statku powietrznego

4. Baterie muszg by¢ w petni natadowane, aby zapewni¢ bezpieczny lot. Aby natadowaé akumulator Intelligent
Flight po locie, wyjmij go z samolotu i podtgcz do zasilacza sieciowego[2].

Power Qutlet
100-240V

Charging Time:
~1 hour 30 minutes
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1.Aplikacje, ktore mogg by¢ wykorzystane do sterowania samolotem:

-Dji Pilot

-Drone Deploy = DroneDeploy
-Pix4Dcapture =l

2.Aplikacje do odczytu i wykorzystania danych: PIX4 Dcapture DJ[

-Agisoft metashape. PIL&T

-Pix4Dmapper

-RealityCa; W oate. I MEtaShape
.

PIX4Dmapper — & HeatyCapture
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Hala znajduje sie w przemystowej dzielnicy Braszowa i zostata wybudowana w latach 60-tych. Jest
czescig wiekszego budynku.

Ma zosta¢ odnowiona i bedzie miata nowe zastosowanie.

Potrzebne sg plany architektoniczne i oporowe. Nie zostang one uzyskane w tradycyjny sposob, ale
zostana wykorzystane nowoczesne metody pracy fotogrametrla wykonana za pomoca drona
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5. Erakiyczne zastosowanie

i

Kroki projektowe
W terenie
5.1. Inspekcja obszaru
5.2. Przygotowanie sprzetu
5.3. Lot na wysokosci
5.4. Optymalne planowanie lotu
5.5. Wykonanie optymalnego lotu
W biurze

5.6. Przetwarzanie uzyskanych danych

DRONE 16
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5.1. Inspekcja obszaru

Wykonywana jest przez uzytkownika przed podniesieniem drona z ziemi do lotu.
Wykonuje sie go, aby moc zidentyfikowaé niebezpieczne obiekty lub obszary, z ktérymi dron moze sie
zderzy¢ podczas lotu.

Kable zasilajgce

DRONE

17
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5.2. Przygotowanie sprzetu

1.Sprawdz stan drona, baterii i $migiet oraz ich prawidtowe ustawienie.

2.Podtacz tablet do pilota i potgcz go z dronem.

3.Uruchom aplikacje do sterowania dronem.

Na jednej baterii mozna wykonaé okoto 300 zdje¢. Srednio potrzeba od 1000 do 3000 zdje¢, aby uzyskaé
dobrej jakosci model (bardzo duzo zalezy od wielkosci badanego obiektywu. Musisz upewnic sie, ze masz
wystarczajgco duzo baterii, aby wykonac lot.

?}fg}’f:’( ; ‘ § L

i s _ﬂw "
5.3. Wysokie loty
Otworz aplikacje lotniczg (DjiPilt, DrodeDeploy, Pix4Dcapture itp.)

Wybrac¢ urzgdzenie latajgce, ktorym bedziemy wykonywaé zdjecia
Zaznaczy¢ w aplikacji interesujgcy nas obszar, na ktorym wykonamy lot.
Dokona¢ ustawien (wysokosci, kamery, czasu lotu, kata i pozycji samolotu.

Wykonac niezbedne zadania zwigzane z gromadzeniem danych

o kW D E

Przekazac uzyskane dane do aplikacji desktopowej w celu ich przetworzenia.

DRONE 18
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5.3. Wysokie loty

Odbywa sie to automatycznie za pomocg zautomatyzowanej aplikacji i umozliwia pobieranie danych dla
optymalnego planowania lotu.

2 . “. Manual Flight 3 °

g | B

Waypoint Mapping _inear Flight
Mission

* Mavic 2 Pro
& Mavic 2 Pro Camera

DRONE 19
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5.3. Wysokie loty
Odbywa sie to automatycznie za pomocg programu DJI Pilot

Oblique3

Camera Type

Gimbal Pitch (Oblique)
— [ +

GSD 3.16cm/pixel

X ra &l T @l WOl Ba

¥ \ k Oblique3
o 8 |
e

Photo Mode

\

L]
A

Camera Type
B [ vaic2emenisezoom v |
Altitude(m)

@ [0 ]

Gimbal Pitch (Oblique) Vet
25 500

— ‘ +

Takeoff Speed(m/s) ' Aircraft functioning norm + off when flight route wh ght route finishes uploading
GSD 3.16cm/pixel 3 . ok~ g ( 1 Return To Home
of 95 . ke 94m
Photo Mode |:> Speed(m/s) 5 v
- s A P
1

Altitude(m) Speed (Oblique)(m/s)

1

Upon Completion

DRONE 20
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<. Manual Flight [ /. %> Mission Flight

Mavic 2 Pro

& Mavic 2 Pro Camera
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5.4. Pobierz i zainstaluj aplikacje

Aby korzystac z aplikacji w optymalnych warunkach zapewnij minimalne wymagania operacyjne programu.

RAM CPU GPU

In most cases the maximum project size that can be processed on a Complex geometry reconstruction algorithms of the Agisoft Metashape supports GPU acceleration for most resource-
machine is limited by the amount of RAM available. Therefore, it is photogrammetric software require a significant amount of intensive processing steps, thanks to this it is possible to speed up
important to select a platform allowing to install the amount of computational resources for optimal data processing. Hence. a high the processing using high-end OpenCL or CUDA compatible

RAM required for the projects to be processed. See Memory speed multi core CPU (6+ cores, 3 GHz+) is recommended. graphics cards with high number of unified shaders (CUDA cores or
Requirements article for information on typical RAM consumption shader processor units).

at common processing steps.

Basic Configuration Advanced Configuration Extreme Configuration

up to 32 GB RAM (Laptop or Desktop) up to 128 GB RAM (Desktop or Workstation) 128+ GB RAM (Server)

CPU: 4 - 12 core Intel, AMD or Apple M1/M2 processor, CPU: 6 - 32 core Intel or AMD processor, 3.0+ GHz For processing of extremely large data sets a dual-socket

2.0+ GHz (For example: Intel i7 /i9 or AMD Ryzen 7/ Ryzen 9/ Intel Xeon or AMD EPYC based servers (3.0+ GHz) with
Threadripper) Quadro, Tesla, Radeon Pro or Instinct GPUs can be used.

RAM: 16-32 GB

RAM: 32-128GB
GPU: NVIDIA or AMD GPU with 1024+ unified shaders

(For example: GeForce RTX 2060 or Radeon RX 5600M) GPU: 1- 2 NVIDIA or AMD GPUs with 1920+ unified
shaders
(For example: GeForce RTX 3080 or Radeon RX 6800 XT)

DRONE 22
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5.4. Pobierz i zainstaluj aplikacje

Features Support Community Downloads Buy About v English

» Mozesz korzystaé z aplikacji Agisoft Downloads

M etasha pe’ tria I przez 3 1 d n i I u b Installer System Requirements User Manuals Geoids Sample Data

uzyskac licencje edukacyjna.

Agisoft Metashape 1.8.4 Full change log

u All new features in this version.
This is the latest released version.
Check Metashape Tutorials and User Manual to get started. Download PDF
Pobierz aplikacje ze strony

Standard Edition

Windows

macOS Metashape & PhotoScan comparison

www.agisoft.com

Linux Linux Short list of major changes.

Download PDF

Educational License

Educational licenses (rehostable node-locked) and Educational Floating licenses are available exclusively to accredited
educational institutions. their employees and students of such institutions. Only officially accredited educational institutions are
eligible to obtain Agisoft Metashape educational licenses. This includes: universities, colleges. junior colleges. scientificand
technical schools, vocational schools, and correspondence schools. Educational or Educational Floating licenses can also be
purchased by students and officially employed teaching and research staff of officially accredited educational institutions. Any
educational license prohibits all commercial uses of the software. Educational / Educational Floating and Node-Locked / Floating
licenses differ legally but are technically identical.

DRONE 23
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5.4. Pobierz i zalnstalu1 apllkaCJe,

Ta technika planowania stuzy do tworzenia planu lotu, ktory okre$la, gdzie kazdy dron bedzie
startowat, latat i Igdowat.

Automatyczne planowanie zapewnia petne pokrycie obszaru, wiec dron nie poleci poza zaplanowany
obszar.

Automatyczne planowanie pozwala réwniez dronom unika¢ przeszkdd, takich jak drzewa, linie
energetyczne i inne budynki.

Plan lotu pozwala dronowi automatycznie zaplanowac misje wokot celu w celu wykonania zdjec.
1.Wstawianie obrazéw w Metashape " ‘ 2.Wyréwnanie zdje¢ *® “

A Untitled Agisoft Metashape Professional (31 days left)

Workflow ~ Model  Photo  Ortho  Tools  Help

anm _ - S [T r—————

File Edit View Workflow Model Photo Ortho Tools Help

74 Add Folder.. +/ | Generic preselecton
el ortho +/  Reference preselection Source
-
rkspace (1 chunks,”  Build Dense Cloud.. o,
IR ~ Advanced
~ B3 Chunk1(112cam  Build Mesh.. :
Key point limit 3 1,000
55 Cameras ©/Mz  Build Texture..
Tie point limit: 4,000
M D002, N Build Tiled Model...
Apply masks to:
B D003, N Build DEM. W)L "
E point
B DILO014, N Build Orthomosaic... fd
2, - /' Guided image
B DJI_0015, N i
Align Chunks.. o3y e
B DJL0016, N 9 T
Merge Chunks... U
B DJL0017, N i
B DILO0IB N Batch Process...
B DJI_0019, NA T i’ Ak 3 :
B DJI_0020, NA § o
B DJi_0021, NA o
B DII_0022, NA

B DJI_0023, NA
B DJI_0024, NA

M
. oF
H---Illllilllﬂlﬂ!ﬂlﬂ [ ™ S
i v g
-I-ﬂﬂ--."!- 2 ThE
@ = oy
I A O I 0 A G e G
. L addw;uapaktszzfa(sizm eshold), 0 inaccurate, 1
=- N T 1 U 5 D D O G o d
Lo . =
e —
-I-.EEE---ﬁH. DRONE

b e

Ll | [Gm] | o Workspace | Reference

Processing in progress...

Estimating camera locations...

77% done, 00:00:09 elapsed, 00:00:02 left
Overall progress:

~ Details
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5.4. Zastosowania optyalnego planowania lotu
i. Konstrukcja siatki (wielokgtnej 3D) oparta jest na zdjeciach uzyskanych w pierwszym etapie lotu (5.3).

T TN BT A LS R T T NP
RO NSt D AL T D LS ST

&

Untitled* — Agisoft Metashape Professional (31 days left] A 1
b Untitles gisof shape Professional (31 days left) :; BUkt Mesh % k
File  Edit View Workflow Model Photo O o 7 General 9
Source data: Depth maps hd

B &= s Add Photos... r ity (0}

= U H surface type:
= A Quaity: L
Workspace el O i

7% Add Folder...
Face count: Hig v

B Align Photos...
spectiv E ~ Advanced
Ry 3 i >
L= Workspace ks, Build Dense Cloud... 3| o e i -
- E3 Chunk1(12gm| S A oeoth fitenng: wid .
» 5 Cameras (11277 BT TevTTE 3§ pontcasses: A1 G
» ©5 Components (1 Build Tiled Model... Calculate vertex colors
2% TiePoints (95,1 Build DEM... 3 Use strict volumetric masks 1
& DepthMaps (1" Build Orthomosaic... 3 Eousedtmae ;
% Dense Cloud (4 3 . 3
. 3 Align Chunks... k i
&= Horizontal (80} W TR YT 4
Merge Chunks...
Batch Process...

‘ 4. Automatyczne wykrywanie linii energetycznych

Eile  Edit View Workflow Model Photo Ortho Tools Help

TR e e Markers @
‘R= @ iy ¢
= Tie Points »
Workspace X | Model | Ortho Dense Cloud >
BRkL Perspective 30° Mesh »
"% Workspace (1 chunks, 216 cameras) »
»

~ £ Chunk 1 (216 cameras, 167,539 points) [R] =
75 Cameras (214/216 aligned)
5 Components (1)
5 Shapes G Camera Calibration...
% TiePoints (167,539 points) # Optimize Cameras...
i Depth Maps (214, Low quality, Mild filterir Calibrate Reflectance...
b 3D Model (865,981 faces, Low quality) Calibrate Colors-.

Detect Powerines
General
/' Use model for visbility checks

Orthomosaic

Lens.

Min altitude from DEM (m):

Processing In progress. [,

Detectng powerles...

Set Primary Channel...

89% done, 00:04: 11 elapsed, 00:00: 19 left

@ SetBrightness...

@ Set Raster Transform...
Generate Contours...

Plan Mission...

Survey Statistics...

<> Run Script...

' Preferences...
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5.4. Zastosowania oymalngo planowanlaltu

miabefinicja planu lotu (punkt zainteresowania, strefa bezpieczenstwa, linien ergetyczne,
.miejsce ladowania

s 6. Planowanie misji lotniczych

File Edit View Workflow Model Photo Orho Tools Help
Plan Mssion X
R - Tl = Markers O el Generad
: - (7= . * ) rg . ¢ Focus on model selecton
Tie Points >
Focus on nteresting zone: Hala
Workspacf 5 X Model | Ortho Dense Cloud S
o im Survey parameters
BiNek Orthographic Mesh b Camera model: Test_Pro (10, 26mw) =
1% Workspace (1 chunks, 112 cameras) 2
£ Chunk 1 (112 cameras, 84,580 points) [R] o ; ==
~ B 1011 .
" " o 3 poky Orthomosaic 4 Tmage overiap (%): L]
» Cameras (112/112 aligned) Vi S / Improve hard-toresch regions coverage
Components (1) Enable mult-photo waypants (D1 Plot and Utchi C5V)
= 55 Shapes (2 Point, 498 LineString, 4 Polygon ) Camera Calibration... s e
¥§% Powerlines (filtering stage 1) (197 Line. # Optimize Cameras... Sefuty duterce g1 z
¥ Powerlines (filtering stage 2) (172 Line Calibrate Reflectance... sgbumaed
%3 Powerlines (fltering stage 3) (2 Point, i ol —— e
" o Restcied mne: Zoow de sguranta
% Powerlines (1 LineString)
- Powerines layer: Powerines
% Hala (1 Polygon) et Bumany Channch..
2 Fight plan propertes
#%® Zona de siguranta (3 Polygon) ® SctBrightness... R o
22 Tie Points (34,580 points) @ Set Raster Transform... e warmnt ocns (o) as
1 Depth Maps (112, Low quality, Mild filt Generate Contours... Max waypomts per Aght: »
4 3D Model (323,192 faces, Low quality) issi il ond el
- Max pitch (9 °
Detect Powerlines... AL [
Survey Statistics... [ o< ]
<> Run Script... Ctl+R DRONE
0 Preferences...
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i
e

V) // /

5.4. Zastosowania optymalnego planowania lotu
6. Planowanie misji lotniczych (wideo

8. o DA < 22 > neoeawvyHrm

B Marin sl aen 9 00 ptrenns

0«
8 oo o o " ™ . e oot .. on o Do 1 Pt oo 0 Cocm o e ove ne e . 11w

o w " - o "

av

DRONE
27
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5.5. Optymalne planowanie lotu

Miniatury sg importowane do aplikacji sterujgcej dronem i kolejno wykonywane sg zdjecia.
Przez caty czas utrzymujesz kontakt wzrokowy z dronem, aby zapewnic bezpieczenstwo lotu.

Wymien baterie, gdy sie roztadujg i kontynuuj misje od miejsca, w ktorym jg przerwates.

%® Hala (1 Polygon)

%® Zona de siguranta (3 Polygon) <« v 4 [ « Desktop > PYLESiles vio ) Search PYLE files Export Camera Track
% home (1 Point)

2% Tie Points (84,580 points)

Organize v Newfolder E~ @
1 Depth Maps (112, Low quality, Mild filt

M~ Neme ° Date modified Type
q z - J s M Flefolder Mission format: > | DJI Pilot
» 3D Model (323,192 faces, Low quality) =
88 Mission plan part 1(98 keyframes) Field of view extension angle (): 0
|:> & Mission plan part 2 (98 keyframes) |:> = Min pitch (%): -%0
& Mission plan part 3 (98 keyframes)
< >

& Mission plan part 4 (98 ke Set As Default Max pitch (°): 0

& Mission plan part 5(98k & pypiicate...

i Mission plan part 6 (98 ki > Remove Camera Track
&= Mission plan part 7 (98 k: © ideFolders =
i Mission plan part 8 (98 k.

. Mission plan part 9(98k  Capture Video b

. Mission plan part 10(98) Capture Photos...

& Mission plan part 11(98) Set Reference Altitude...

&5 Mission plan part 12 (98 _
ename...

& Mission plan part 13 (98

& Mission plan part 14 (98 keyframes) EJ g
|ﬁ> KML Import K .
[ Oblique2 Obliquel

DRONE
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5.6. Przetwarzanie uzyskanych danych

Przetwarzanie obrazéw za pomocg programu Metashape obejmuje

nastepujgce gtowne kroki:

Processing in progress... X

- Wprowadzanie zdje¢ do programu Metashape.

Saving point cloud...
-.______________________________]
"k 97% done, 00:01:25 elapsed, 00:00:02 left

: g Overall progress:

Py
81 > Details

- Wyréwnanie zdjec;

- Konstruowanie chmury punktéw;

| tininize | pause Y Bockground | Goncel |
-
"

- Konstrukcja siatki (model wielokatny 3D);

- Generowanie tekstur;

DRONE 29
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5.6. Przetwarzanleuzyskanych danych

Przetwarzanie obrazéw za pomocg programu Metashape obejmuje nastepujgce gtéwne etapy:
- Wprowadzanie obrazéw do programu Metashape.

-

A Untitled A Agisoft Metashape Professional (31 days left)
Fle Edt  Yiew Wokfiow Model Photo Qrtho ook  Melp
FEile Edi Workflow Model Photo Ortho Tools Help H T { < @ Q + oe [O] la ™~ W

‘s o - o, -

soap: e,
% Add Folder... ]
‘Workspace jel Ortho
Bk Align Photos...
spective 30° i
T2 Workspace (1 chunks,{ Build Dense Cloud... #
Chunk 1(0 camer:  Build Mesh... : g m n “ m u - ’ - _ z l'
Build Texture... =

on.0or2
4.‘.
u‘-

Build Tiled Model...
Build DEM...

Build Orthomosaic.

Align Chunks...

-
Merge Chunks ="
3
[ ]
Batch Process... 3
4+
»
workspace | Reference ]
,,,,, on x|
8= ® -
—_—— -
Speed (%) x Y -
-] (AN Fomats Cjpg “joeg "jp2 .
e ; Cancel

DRONE 30
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5.7. Przetwarzanie uzyskanych danych

- Wyréwnanie zdjec;

Align Photos X

~ General
Accuracy: Highest v
A4 Untitled® — Agisoft Metashape Professional (31 days left)
+/ Generic preselection

File Edit View Workflow Model Photo Ortho Tools Help

/ Reference preselection Source
E = E: Add Photes.. K- b A\ Reset current alignment
% Add Folder...
" FL * Advanced
3 ive 30°
‘orkspace (1 chunks, BuiTd Dense Cloud... e 3 Koy polntlnk per M —
- Chunk 1 (112 cam Build Mesh... Tie point fimit: 4,000
~ B9 Cameras(0/11z  Build Texture. Apply masks to: Naoe
M D002, N Build Tiled Model... |k siationary e ot
B DJI_0013, N Build DEM...
B DILOOIAN  Biid Ofthorossice. +/  Guided image matching
M DJ_0o15 N /' Adaptive camera model fitting
B Dot Aign Chunks..
B DILO0IB N Batch Process...
B DJI_0019, NA
B DJI_0020, NA
B DJI_0021, NA
B DJI_0022, NA
B DJI_0023, NA
B DJI_0024, NA Processing in progress... X
B DJI_0025, NA = Estimating camera locations. ..

77% done, 00:00:09 elapsed, 00:00:02 left
Overall progress:

~ Details

Linvisble, 0 weak =
adjusting: xo00¢ 0.839987 -> 0804547

adding 148 points, 22 far (9.12 threshold), 0 inaccurate, 1
invisble, 0 weak

adjusting:

Workspace ~ Reference

31
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5.6. Przetwarzanie uzyskanych danych

- Budowa chmury punktéw;

W Untitled* — Agisoft Metashape Professional (31 days left)

File Edit View Workflow Model Photo  Ortho  Tools

: a — 2 Add Photos... r - -
% Add Folder...
Workspa lel  Ortho R
. : T—— e
i H% Align Photos -
Na :
L= Workspa: chgnks, | Build Dense Cloud...
R ; Buid Dense Cloud X
~ E3 Chunk 1 (112 cam Build Mesh...
- ¥ General
v Cameras (112/1 Build Texture... T o =
M DJ_o0012 Build Tiled Model... 5
Depth filtering: M
B o014 Build Orthomosaic... 3
M Di_o0015 Reuse depth maps Low Py
% Align Chunks.. ) Lowest
B L0016 / Calculate point colors
B 0017 Merge Chunks... g‘? /  Calaulate point confidence
oy
B pioo18 Batch Process. #"
B Dii_0o19 o : -
M DJ1_0020
B Dii_o021 Build Dense Cloud X ks Processing in progress... X
B 00022 ~ General Generating dense point doud...
=
B oi_0023 Qualty: tich ' 56% done, 00:21:39 elapsed, 00:16:24left
B DJ_0024 == Overall progress:
I Depth fitering: Mid - D
filtering DJI_0028 using 100 neighbors... done in 15.966 sec
Reuse (load: 0.45, render: 1.721 filter: 13.795)
LS filtering DII_0023 using 100 neighbors. .. done in 15.561 sec
(load: 0.508, render: 1.681 filter: 13.372)
+/ Calaulate poin s rate filtering DJI_0030 using 99 neighbors. ..
+/ | Calulate point confidence Adgressive -
[ Povse ]
=

DRONE 32
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5.7. Przetwarzanie uzyskanych nych N

- Budowa siatki (model wielokagtny 3D);

b Untitled” — Agisoft Metashape Professional (31 days left)

File Edit  View Workflow Model Photo fol}

‘| Buid Mesh X
. ﬁ p— g 4 Add Photos... r et
: s [ Add Folder y | Source data: Depth maps o
Workspace i i BBY | st Acbitrary (3D)
BRm Align Photos... L ik z
' . tspectiy Face count: High v
% Workspace (1 chunks_ Build Dense Cloud... s
v Chunk 1 (112 ca+| Build Mesh... Interpolation: Ensbled (defauit)
» 55 Cameras (112/1 Build Texture... Depth fitering: Mid
e Point dasses: Al Select,;,
» 7 Components (1 Build Tiled Modei...» ‘ i
<% TiePoints (951  Build DEM.. - e Ve
<4 Depth Maps (1° Build Orthomosaic... Retss dooiit ieps
i1 Dense Cloud (4 Cancel
Align Chunks...
&« Horizontal (80 } :
Merge Chunks...

Batch Process...

DRONE 34
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5.7. Przetwarzanie uzyskanych danych

- Generowanie tekstur;

W4 Untitled* — Agisoft Metashape Professional (31 days left)

Eile Edit View Workflow Model Photo Ortho  Tools

§ ﬁ = 3 Add Photos... r v o

% Add Folder...
Workspace el Ortho Build Texture X
BERkEE Align Photos... v General
T Workspjze (1 chunks, - Build Dense Cloud... Texture type: Diffuse map v
v Chunk 1 (112rcanT Buite-vtesir Source data: Images v
5 careres (112 T } - s .
ke 1 i
4 Components ( Build Tiled Model Blending mode: Mossic (defaul) %
% TiePoints (95,1 Build DEM... ¢ Py
Texture size/count: 4096 X1 ¥
3 Depth Maps (1 Build Orthomosaic...
:i* DenseCloud (3 i ol
b 3D Model (18,0 Align Chunks... +/ Enable hole filing
. ) Merge Chunks... <
& Horizontal (80 } CIGEL IS +/ Enable ghosting filter
Batch Process... Transfer texture
=) [ xmes

DRONE
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5.6. Przetwarzanie uzyskanych danych

Dostawy, ktore mozna uzyskac¢ w wyniku przetwarzania chmury punktow to:

-D2 elewacja, ptaszczyzna poziomu, elewacje, przekroje, ptaszczyzna nachylenia.
-Pionizacja filarow,

-3D model, siatka z teksturg.Aby osiggngc te dziatania, istnieje kilka programow:
Arhicad, Revit, Sketchup, Autocad, Tekla.

S-02 A ] -
o = - - a2 Sz =
Y T g
319.82 m? :E /
/'//
S-08 A : | AS08 /
S04V V///
- = e e /
//

DRONE 37
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