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3D model zastavby mesta vznikne na zaklade leteckého
snimkovania a stereometrického vyhodnotenia snimok.
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Pred vynalezom fotografie:
e 1715 — Angléan Taylor — rekonStrukcia objektov z ich perspektivmehrazu.
« Svafiar Capeller poth toho narysoval priblizny podorys krajiny a Lamberhetodu
teoreticky spracoval.

e 1808 — Francuz Beautems — Beaupré opisal pouziti@izrkovej komory na presnejSie
zobrazenie krajiny — zaklad fotogrametrie.

Po vynajdeni fotografiddauguerrom a Niepcom:

» Francuzsky dostojnik Aimé Laussedat — zostrojil z goadickych snimok GUzemny plan
metddou pretinania napred.

1885 — rusky dostojnik Kowko zostrojil meraské snimky z uputaného balonu.
* Ing. A. J. Tile — pouzival zloZitejSie fotokomory.
Rakusky kapitan Scheinpflug — zostrojil fotoperspgikaf.

Zaciatok 20. stor. — prof. Puldrich — zostrojil stereokomdiar — zmechanizovanie
zostrojovania planov.

* Skasnos — digitalna fotografia a spracovanie snimok.

Stereoskopia

 Euklides (3. stor@e p. n. | ) — uvedomenie si priestorového videnia.

* 16. storgie — Della Porta prvy nakreslil stereoskopicku dvajicu

17. stor@ie — zostrojili binokularny mikroskop — opiay stereoefekt si dlho nevedeli vysvetli
1833 — fyzik Wheatston skonsStruoval stereoskop — adakl Brewster.

1854 — rusky maliar Alexandrovskij — prvy stereofataficky pristroj s dvoma objektivmi.

» Sktasnos — digitalne stereoskopické stanice a 3D skenovanie.
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Fotogrametria je odbor, ktorého tlohou je tvorba pravouhlych me¢ov objektov
zo znamych fotografickych snimok.

Pozemna (terestricka) FOTOGRAMETRIA Leteck& (aerofotogrametria)
; [ | ;
Fotoplany faséde jednosnimkov > Fotoplan
: (foton&srt)
PrieseEové < dvojsnimkova i
fotogrametria a Stereofotogrametria

(mapovanie, snimkove
triangulacie)

'
|
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Stereofotogrametrig
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Zvisla snimka pozemna  Sikma (sklonend) snimka pozemna Sikma (sklonena) letecka snimka
(zvisla perspektiva) (zabia Sikmé perspektiva) (vtacia Sikma perspektiva)

—
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Os zaberu

&
AUY optickaos B — stred vystupnej pupily, z nich
je ukena poloha projainéeho
centraS
Os zéberu- kolmica na rovinu snimky cez projgié centrum.
H — hlavny bod- priesénik osi zaberu s rovinou snimky,
v pries€niku spojnic ramovych ziieek.
Vzdialenog HS= ¢, — konstanta komory.
Ak opticka os je kolmé& na rovinu snimky, potom os zaéru je totoZzna s optickou osou.

B — stred vstupnej pupily,

Chépanie projekcie:
» Stredovy priemet — dierkova komora (prakticky nevteihé).
* Pri idealnom optickom zobrazeni nahradzaju prépék centrum (stred premietania) dva

uzlové body objektivu, fotogrametria vSak pouziva gojekéné centra stredy vstupnej
a vystupnej pupily objektivu.

» Pri fotografovani vikych priestorovych objektov a terénu je fotoapasgdtstreny
na nekonéno, tedarovina snimky (filmu) je v obrazovej ohniskovej rovine, tedac, = f.
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e S-—projekné centrum,
» f—ohniskova vzdialends
e« H-hlavny bod
e (H, f) — prvky vnuatornej
orientacie snimky
e p-—rovina snimky,
e 0 — opticka os kamery= o0s
zaberu,
e 7 —predmetova rovina,
(p — jej stopa,h — horizont —
Ubeznica),
e v —hlavna vertikala

[H'N| =htgv « N -—nadir,IN — snimkovy nadir,
|su| =f/sinv « h=|SN| —vy3ka horizontu,
|SN| =/ cos * uhol v—nadirova vzdialena's

|HIN| =f tgv="fcotgw il =1/ cosr2) » F'— fokalny bod,JHSF= v/2
|HE" | =f/tg(u2)

|HW | =f cotgv=ftg w « w — priezny sklon snimky
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V nasledujucej tabiike je uvedené rozdielne chapani& pomenovanie niektorych pojmov
v deskriptivnej geometrie, optike a vo fotogrametrii

Deskriptivha geometria Optika Fotogrametria

S— stred premietania Uzlové body objektivu, prip. | Projekéné centrum  — otvor
stredy vstupnej a vystup. pupily dierkovej komory

P—priemetia Film, prip. fotograficka doska Rovina snimky

0 — 0s zorného kuZa Optickd os— spojnica stredov| opticka os —kolmica zSnap
gulovych pléch SoSovky

H-hlavny bod Priesmiky osi s hlavnymi Pries€nik osi s rovinou
rovinami snimky

d—diStancia f — obrazovéa ohniskova f — ohniskova vzdialend's
vzdialeno$ fotoaparatu fotoaparatu

h — horizont --- Ubeznica predmetovej

roviny
US— tbeZnik spadovych | - - - 'U —Hlavny Gbeznik

priamok vodorovnych

rovin

Uk — GbeZnik zvislého | - - - N — snimkovy nadir

smeru

Zorny uhol 35°-60, Sirokouhlé az 14Q ---
2.t1g(w/2) = D/f =1/clon.¢&islo

Priemer zornej kruznice D — priemer vstupnej pupily | - --
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Referen’né (objektova ) stradnicova sustav@O, Xy, Xy, X3}, X3 m& smer normaly referénej plochy Zeme.

Snimkova suradnicova sustavgs, x';, X', X'g}, S — projekéné centrumx’; je kolma na rovinu snimky.

Prvky vzajomnej orientacie siradnicovych sustav:
Sdradnice bod&v refere@nej slstavés[s,, s,, S5

a uhly w—sklon, ¢ — staienie ax — pootaenie.
Transformacia snimkovej sustavy do reféraj:

* posunutieéSdo O,

* otocenie okolox; 0 w, aby sax’; otodilo do roviny
(X1, Xa),

» otocenie okolox, 0 @, aby sax’; = X,

* otogenie okolax; 0 k, aby sa’;=%X; ax,=X,.

Potommatica rotécii v uvedenom poradi otania
o uholw @, Kk ma tvar:

COSPCosKk  SinwsiNg CoOsk +COSWSINK  SINWSINK + COSWSINg COSK
A =| —CcOSpSINK  COSWCOSK —SiNwsiN@sSink  coswsing sink +sinwcosk ()
sing —sinwcosy coswcosy
Nesmie sa poutj ak je priblizned; || x, .
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Projektivna transform acia

I
Nech projekné centrunS ma v snimkovej stradnicovej sustave surad8if 0, 0] a v referekingj
s, s, s3] a nech bod méa v referennej sustave saradni®é] m;, m,, m;] a v snimkovej stradnice
M [m’y, m’,, m’5], potom méZeme pouwziransforma&ni maticu: m’, m-s
X3 \S Xy m, |=ATIm,-s, @
S

ms, m, =

paSMplati: p:xX;+f=0a SM X =tmy,
X' =t my,
X'g=tmj.

Dosadenim z& ; do rovnicep dostaneme:
tmy+f=0= t:_i‘ teda SM{—f My ¢ Mo ,—f}

m, m’, m',

a dosadenim (2) dostaneme transfaféarovnice, ktoré transformuju suradnitédovd’ného boduv
z referegného systému do snimkovych siradnic jeho oblkézu

Sm. = —f an(ml _Q) +a21(mz _%) +a31(m3 _%)

b ap(m-s) +ay(m - s) +an(m; - s)
Sm.=—f a,(M = §) +3,,(M, = S,) +35,(M; — s;)
a3(M = §) +ay,(M, = ;) +a,(m, —s,)

S
Ak M # S potom Mg je snimka boduM, teda priesgnik
priamky SM s rovinou p. Nech jeho sudradnice v snimkovej
sUstave sMg[Sm';, Sm'y, Sm'g], potom pre snimkové slradnice




