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Giwer projekt szerkezet és feladatok

DataStock

Catalog

WorkflowBuilder

LidarProcessor

Interaktiv képfeldolgozé programcsomag
* Klaszterezés, osztalyozas

Dron felvételek adatbazis alapu nyilvantartasa
Munkafolyamat szerkeszto
LiDAR felvételek rogzitése és feldolgozasa
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Célkitazések (DataStock / klaszterezés)

Felugyelet nélkuli és felugyelt (mintatertlettel tanithatod)
képosztalyozast eljarasok implementalasa

Legyen alkalmas nagyfelbontasi muholdfelvételek és
dronfelvételek osztalyozasara is

Altalanos asztali munkakornyezetben is legyen alkalmazhato,
ne tamasszon tobblet hardveres kovetelményeket
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Kihivasok (DataStock / klaszterezés)

Raszteres tavérzékelt felvételek gyakran nagy méretaek
Nagy térbeli felbontas (50-100 megapixel)
Nagy spektralis felbontas

multispektralis képek esetén 10+
hiperspektralis felvételeknél 100+ savot kell kezelni

Egy altalanos trfelvétel csempe osztalyozasa 500-1000 millié
intenzitasérték kezelését jelentt
Intenzitasértékek értékkészlete 1s jellemzéen nagyobb (16-32 bit)
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Megval6sitott eljarasok (DataStock / klaszterezés)
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Eredmények (DataStock / klaszterezés)

SPOT urfelvétel klaszterezése
ISODATA eljarassal
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Eredmények (DataStock / klaszterezés)

LANDSAT urfelvétel klaszterezése PROGRAM
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Eredmények (DataStock / klaszterezés)

MicaSense dronfelvétel klaszterezése PROGRAM
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Eredmények (DataStock / klaszterezés)

Implementacié6 C# nyelven

Egy 70 megapixeles, 3 savos dronfelvétel osztalyozasa:
6-10 perc futasid6
4-6 GB memoriaigény

Optimalizacid az eljarasok CPU és memoriaigényére
Bizonyos esetekben (random forest) hatékonyabb megvalositas
készult mind futasid6, mind memoriaigény szempontjabodl, mint a
nyilt forraskodu alternativak.
Pl. MLLNET esetén 15 perc futasids, 16 GB RAM igény
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Célkittzések (LiIDARProcessor)

Mozgd T11DAR szenzor
Foldi pasztazas: kézi kocsi, gépjarmu
Lég1 pasztazas: dron
Feladatok:
Pontfelh6 sorozatok dinamikus pozicionalasa szenzorfuzioval

Nagy mérett pontfelhok interaktiv megjelenitése
Feldolgozas és kiértékelés
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Adatgyajtés (LiIDARProcessor)
T - * Mozgo6 LIDAR szenzor

* Foldi pasztazas: kézi kocsi, gépjarmt

* Légi pasztazas: dron
* Pontfelhé sorozatok dinamikus
pozicionalasa szenzortuzioval
= <+ GNBSS szenzor (geodéziai, mobil)

* IMU szenzor
=% « SLAM algoritmusok

* Cél: az igy pozicionalt ponttelhdk egyesitése
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Megjelenités (LiIDARProcessor)

* Nagy méreta ponttelhok
interaktiv 3D megjelenitése
* Unity Particle System
° High Definition Render Pipeline
* Tobb 10 millié pont

megjelenitése altalanos asztali
kornyezetben

* Pontfelho térbeli indexelése

° Megjelenitett pontok szamanak
automatikus skalazasa

» T5bb 100 millié pont

meg] elenitése
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Felvételek teldolgozasa (LIDARProcessor)

* Objektumok detektalasa

* Vasuti infrastruktura detektalasa
(pl. tels6vezeték kabel, sinpalya)

* https://github.com/mcserep/
railroad

* Felszinosztalyozas
. Epiiletdetektélés, vegetacio
detektalasa
* http://gis.inf.elte.hu/ahn/

PROGRAM
NATIONAL RESEARCH, DEVELOPMENT F INAN CE D F RO M
ey THE NRDI FUND



https://github.com/mcserep/railroad
http://gis.inf.elte.hu/ahn/

Osszefoglalés

Nyilt forraskoéda Giwer projekt 2 moduljanak fejlesztése

DataStock modul: képosztalyozé eljarasok fejlesztése
1 befogadott, 1 bektldott konferencia publikacio
2 MSc-s hallgat6 (Tarczali Tamas, Borbély David) bevonasa, 1 diplomamunka

LiDARProcessor modul: pontfelh6k illesztési, megjelenitési és
feldolgozasi folyamatainak tamogatasa

Egyittmikédés a MAV-val

1 MSc-s hallgaté (Nagy Richard) bevonasa
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