1. Mérickeé snimky - pravidla

1.1. Panoramatické fotografie

Pokryti

Vysledna panoramaticka fotografie bude porizovana v plné
sfére (360°), spodni ¢ast pod snimacem neni vyzadovana.

Vyrovnani panoramatickych
fotografii

Bude provedeno bez viditelnych prechodd mezi
jednotlivymi fotografiemi.

Vysledné rozliseni a format
panoramatickych fotografii

Rozliseni finalni panoramatické fotografie bude minimalné
30 megapixeld v poméru 2:1, podsamplovani neni
pripustné. Format fotografii je JPG.

Zpusob urceni polohy

Systémem GNSS/IMU pro urcovani polohy a externich
orientaci vyslednych panoramatickych fotografii.

Charakteristika presnosti

Pokud neni stanoveno jinak napf. dle pozadavkd v
zadavaci dokumentaci nebo jinym smluvnim vztahem mezi
investorem/objednatelem, tak bude presnost odpovidat
vzdy min. 3. tfidé presnosti Vyhlasky.

Souradnicovy systém pro polohu a | S-JTSK, Bpv
vysku kazdého jednotlivého snimku

a jeho externich orientaci

Maximalni interval pro porizeni dat | 5 metra.

Metadata

K panoramatickym fotografiim musi existovat soubor s
jejich externimi orientacemi, ktery musi spliovat nize
uvedené nalezitosti. Format souboru externich orientaci
je *.csv

Pro jednu panoramatickou fotografii musi existovat v
souboru jeden radek, jednotlivé hodnoty musi byt
oddéleny stfednikem, hodnoty Uhll jsou ve stupnich, smér
otaceni ve sméru hodinovych rucicek.

seznam hodnot v tomto poradi: nazev fotografie; GPS cas;
X; Y; H; Roll; Pitch; Heading" kde:
e nazev fotografie odpovida prislusnému nazvu
souboru ve formatu *.jpg
e cCas GPS week time
e X, Y, H - souradnice pozice stfedu fotografie ve
vazbé na S-JTSK a Bpv.
e Roll - natoceni kolem podélné osy v pohledu
kamery smérem dopredu (-90 az 90, hodnota 0
znamena vodorovna poloha)




e Pitch - natoceni kolem pricné osy smérujici doleva
kolmé na pohled kamery dopredu (-90 az 90,
hodnota 0 znamena vodorovna poloha)

e Heading - natoceni kolem svislé osy kamery
smérujici nahoru (0 az 360, hodnota 0 znamena
pohled kamery na sever)

GDPR Vysledné panoramatické snimky budou dodany s
rozmazanymi obliceji osob a dale s rozmazanymi
poznavacimi znackami (SPZ). Obliceje osob jsou takové,
jejichz rysy jsou na snimku natolik patrné, ze lze na jejich
zakladé danou osobu identifikovat

Rozliseni svislych leteckych snimk( GSD bude minimalné 5 cm/pixel. Hodnoty 5 cm/pixel musi byt s
ohledem na reliéf terénu dosazeno minimalné na 80 % snimkovaného zajmového Uzemi. Maximalni
pripustna hodnota GSD je 5,5 cm.

Snimkovani bude provedeno s minimalnim podélnym prekryvem svislych snimkd 70 % a minimalnim
pricnym prekryvem svislych snimkd 55 %. V zavislosti na konfiguraci letového planu a pouzitého
bezpilotniho systému mize byt hodnota podélného prekryvu svislych snimkd snizena az na hodnotu
65 % a hodnota pricného prekryvu svislych snimkd snizena az na hodnotu 40%, maximalné vsak v
rozsahu 40 % délky letovych os ve Vymezeném Uzemi. V pripadé, ze je pouzité kombinované svislé a
Sikmé letecké snimkovani v ramci jednoho naletu, mohou byt hodnoty pricného prekryvu svislych
snimkd sniZzeny na hodnotu 40% v ramci celého rozsahu snimkovani.

Snimkovani musi byt provedeno za souvislé oblacnosti (nad Grovni letové hladiny) bez tvorby
rusivych stinl, oparu nebo za bezobla¢ného pocasi.

Snimkovani bude probihat tak, aby byly splnény vsechny poZadavky na presnost a rozliSeni
vyslednych produktid. Pozadavkim bude odpovidat i vybér mérické kamery a dalsSiho technického
vybaveni.

Béhem leteckého sbéru dat budou vedeny letové zaznamy v minimalnim rozsahu: sériové cislo
kamery, oznaceni GNSS/IMU aparatury, datum a cas snimkovani (UTC), vyska Slunce nad obzorem.
Soucasné pri porizovani snimkd budou registrovany prvky vnéjsi orientace snimku a cas porizeni
snimku s vyuzitim aparatury IMU/GNSS.

Analyticka aerotriangulace:

Pred zahajenim aerotriangulace bude provedena identifikace prirozenych vlicovacich bodu. Jejich
rozloZzeni a hustota musi byt zvoleny tak, aby pri nasledujicim vyhodnoceni byla zajisténa
pozadovana presnost v urceni polohy i vysky.

Aerotriangulace musi byt provedena tak, aby byly dodrzeny nasledujici parametry:

a. Stredni kvadraticka odchylka na vlicovacich a kontrolnich bodech musi byt < 0,025 m v
poloze a 0,030 m ve vysce.

b. Rozdil souradnic kontrolnich bodd urcenych fotogrammetricky a geodeticky v terénu nesmi
prekrocit Dy, Dy < 8 cma D; < 10 cm.

c. Jednotlivé triangulacni bloky musi byt vzajemné propojeny identickymi vlicovacimi body.

d. Jednotlivé triangulacni bloky musi mit vzajemny presah minimalné jedné letové osy a
spolecné alespon 4 vlicovaci body.

e. Pro kontrolu kvality vysledného procesu AAT a vzajemného propojeni blokd bude provedeno
porovnani kontrolnich bod(l na stycich jednotlivych blokd, kde rozdil souradnic kontrolnich
bodu nesmi prekrocit Dy, Dy < 8 cm a D, < 10 cm.



Vlicovaci body:

Vlicovaci body slouzi k vnéjsi orientaci leteckych snimku. Jejich souradnice se urcuji jinou metodou
nez digitalni leteckou fotogrammetrii a nejméné s presnosti charakterizovanou m,,=0,02 m a mj, =
0,02 m.

Mohou byt pouzity jak signalizované, tak prirozené vlicovaci body, u kterych je jistota identifikace v
leteckych snimcich a zaroven zajisténa neménnost jejich polohy a vysky v Case mezi naletem a
zamérenim.

Musi byt zaméreno dostatecné mnoZstvi vlicovacich bodu, pricemz plati, Ze jejich rozlozeni a pocet
musi vyhovovat zasadam pro rozlozeni identickych bod( pro obecnou sedmiprvkovou transformaci.
A dale musi byt dosazeno splnéni pozadavku na vyslednou presnost odevzdavané dokumentace GPVP
a dalsich navazujicich dokumentaci.

Kontrolni body:

Kontrolni body slouzi k ovéreni kvality vysledk(l aerotriangulace snimkového bloku, kontrolu
orientace snimkovych dvojic. Jako kontrolni bod muze byt pouzit pomocny bod nebo podrobny bod
definovany v datové strukture. Jako kontrolni bod nemize byt pouzit bod, ktery byl pouzit jako
vlicovaci.

Jejich souradnice se urci alespon s presnosti charakterizovanou m,,=0,02 m a m;, = 0,02 m.

True ortofoto:

Vysledkem je provedeni aerotriangulace a vyhotoveni tzv. trueortofotmapy zajmového
(mapovaného) Gzemi.

Vysledna data musi byt beze$va, barevnostné vyrovnana a budou rozdélena podle kladu listd pro
méFitko 1:500 definované dle CSN 01 3410.

Pokryti Vysledné mracno bodu bude porizovano kontinualné kolem
trajektorie najezdu / stanoviska a budou v ném zahrnuty
body do maximalni vzdalenosti 70 m od trajektorie
najezdu / stanoviska.

Informace obsazené v laserovém Kazdy bod x, y, z vysledného mrac¢na bodil bude obsahovat

mracnu bodu informaci o jeho intenzité, a to bud’ ve stupnich sedi nebo
barevném tonu (RGB). A dale klasifikaci na ground a
ostatni.

Minimalni snimaci rychlost 300.000 bodd / s

pouzitého snimace

Minimalni dosah pouzitého snimace | 80 m

Minimalni presnost pouzitého +/-3cm
snimace




Zpusob urceni polohy Systémem GNSS/IMU pro urcovani polohy trajektorie.

Charakteristika presnosti Pokud neni stanoveno jinak napf. dle pozadavkd v
zadavaci dokumentaci nebo jinym smluvnim vztahem mezi
investorem/objednatelem, tak bude presnost odpovidat
vzdy min. 3. tridé presnosti Vyhlasky.

Souradnicovy systém pro polohu a | S-JTSK, Bpv
vysku kazdého jednotlivého bodu
laserového mracna bodl

Vlicovaci body:

Vlicovaci body slouzi k urceni spravné polohy a tvaru mracna bodu v zajmovém (zemi. Jejich
souradnice se urcuji jinou geodetickou metodou a to v optimalnim rozlozeni s minimalni presnosti
potrebnou pro dosazeni pozadované presnosti objektu uréenych z mracna bod(. Musi byt zaméreno
dostatecné mnozstvi vlicovacich bodi, pricemz plati, ze jejich rozlozeni a po¢et musi vyhovovat
zasadam pro rozloZzeni identickych bod( pro obecnou sedmiprvkovou transformaci. Protokol o
vysledku provedené transformace na VLB bude soucasti predani GPVP. A dale musi byt dosazeno
splnéni pozadavk( na vyslednou presnost odevzdavané GPVP a dalSich navazujicich dokumentaci.

Kontrolni body:

Kontrolni body slouzi k ovéreni kvality provedeného vlicovani ¢asti mra¢na bodu a kvality urceni
transformacnich parametr( v prfipadech spojovani mra¢en bod( ziskanych statickymi laserovymi
skenery, nebo jejich pripojovani k mracnu bodu ziskanému mobilni laserovou skenovaci jednotkou.

Jako kontrolni bod muiZe byt pouzit pomocny bod nebo podrobny bod definovany v GPVP. Jako
kontrolni bod nem(ze byt pouzit bod, ktery byl pouzit jako vlicovaci. Jejich soufadnice musi byt
uréeny s vyznamneé vyssi presnosti neZ je pozadovana presnost kontrolované datové sady. Protokol o
vysledku porovnani datové sady na KB bude soucasti predani GPVP.

Pokryti Vysledné mracno bodu bude porizovano kontinualné kolem
trajektorie naletu a budou v ném zahrnuty body do
maximalni vzdalenosti 100 m od trajektorie naletu.

Informace obsaZené v laserovém Kazdy bod x, vy, z vysledného mrac¢na bodd bude obsahovat

mracnu bodU informaci o jeho intenzité, a to bud’ ve stupnich sedi nebo
barevném tonu (RGB). A dale klasifikaci na ground a
ostatni.

Minimalni snimaci rychlost 220.000 bodd / s

pouzitého snimace

Minimalni dosah pouzitého snimace | 100 m

Minimalni presnost pouzitého +/-3cm

snimace

ZpUsob urceni polohy Systémem GNSS/IMU pro urcovani polohy trajektorie.
Charakteristika presnosti Pokud neni stanoveno jinak napf. dle pozadavk( v

zadavaci dokumentaci nebo jinym smluvnim vztahem mezi




investorem/objednatelem, tak bude presnost odpovidat
vzdy min. 3. tridé presnosti Vyhlasky.

Souradnicovy systém pro polohu a | S-JTSK, Bpv
vysku kazdého jednotlivého bodu
laserového mracna bodl

Podminky pro porizeni, transformaci | Plati stejné podminky jako jsou definované pro porizeni a
a kontrolu datové sady mracna bodu | kontrolu dat leteckych mérickych snimkd
z leteckého skeneru
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