Descrierea campului 3D de calibrare propus

Studiul de fatd se bazeaza pe studiile precedente din literatura de specialitate prin
cuantificarea impactului procesului de calibrare al camerei asupra preciziei proiectelor
UAV. De asemenea, studiul nostru este prima incercare de a evalua impactul
parametrilor orientdrii interioare obtinuti prin calibrare asupra unor proiecte UAV
reale, atat pentru prelucrarea unor imagini nadirale intr-un grid simplu cat si dublu, dar
si a unor imagini oblice, utilizand un numar mare de puncte de control si anume 100,
nu doar cateva puncte sau distante asa cum se mentioneaza in studiile raportate in
literatura de specialitate. Astfel, intrebarea la care vrem sa raspundem este: cat de mult
putem imbundtati precizia unor proiecte UAV reducand in acelasi timp efortul manual.

Materializarea punctelor de sprijin la sol (GCP) pentru realizarea campului 3D de
calibrare, s-a realizat In urmatorul mod: un numar de 104 puncte distribuite uniform pe
acoperisul facultdtii (din 3 In 3 m) au fost materializate cu vopsea cu ajutorul unui
sablon confectionat din plastic, un numadr de 55 puncte distribuite pe cate 11 randuri pe
fatada cladirii au fost materializate cu ajutorul unui marker pentru constructii de
culoare neagrd, un numar de 157 puncte distribuite in parcare (din 2 in 2 m), au fost
materializate prin buloane metalice si 29 puncte distribuite uniform pe spatiul verde au
fost materializate prin stalpi din beton armat, avand cate un cui montat in partea
superioard. In momentul aerofotografierii, punctele de pe fatada si acoperis au fost
marcate cu ajutorul unor foi A3 laminate, care au desenate doud triunghiuri albe si
negre, intersectia lor reprezentand punctul matematic. Punctele situate in parcare si
spatiul verde, au fost marcate cu ajutorul unor placi din plexiglas portocaliu, 3 mm
grosime, dimensiune 40 cmx40 cm, cu gaurd in centru de 5 mm diametru si colantat
negru mat in forma de doua triunghiuri care se intersecteaza in mijlocul placii.

O vedere de ansamblu a campului de calibrare si testare a camerelor digitale
nemetrice, montate pe platforme aeropurtate fara pilot (UAV), poate fi observata in
figura 1.
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Figura 1 — Imagine UAV asupra cdmului de calibrare si testare a camerelor digitale nemetrice,
montate pe platforme aeropurtate fara pilot

Daca ar fi utilizate tinte codate pentru materializarea punctelor de sprijin la sol,
pentru a putea fi identificate In mod automat pe imagini dimensiunea tintei circulare ar
trebui sa fie 10 pixeli In planul imagine. Astfel, pentru indltimea maximd de 35 m si
corespunzdtor sistemului UAV utilizat in acest studiu de caz, dimensiunea tintei
circulare ar trebui sa fie de 43 cm. Tinand cont de numarul mare de puncte de sprijin ce
formeaza campul de calibrare si dimensiunea mare a fiecarui punct, s-a optat pentru
tinte necodate. In acest mod, utilizatorul poate sa verifice pozitia corecta si numadrul
fiecdrui punct de sprijin.

In cadrul proiectului, s-a optat pentru solutia proiectirii unei retele geodezice
spatiale determinatd prin tehnologie GNSS. O retea geodezica locald minimizeaza
erorile din cadrul procesul de conversie a coordonatelor dintr-un sistem de coordonate
in altul, ofera o precizie omogena si unitara tuturor celor trei componente ale
pozitionarii spatiale, reprezentand la momentul actual abordarea cea mai eficienta in
realizarea retelelor geodezice de sprijin in lucrarile de masuratori terestre. Astfel, acest
studiu este primul prin care se realizeaza un camp de calibrare de asemenea dimensiuni
si utilizand un sistem local de coordonate pentru a determina coordonatele punctelor de
sprijin cu precizie milimetricdA independent de deformatiile cauzate de sistemul
geodezic global.



