
  

Vonkajšia orientácia

Cvičenie č.3



  

Podmienka kolineárnosti

Analytické vyjadrenie perspektívneho zobrazenia – 
snímka vo všeobecnej polohe
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Podmienka kolineárnosti
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rovnice
perspektívneho
zobrazenia

analytické vyjadrenie perspektívneho zobrazenia,

resp. centrálnej projekcie



  

Podmienka kolineárnosti
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• snímkové súradnice sú funkciou prvkov vonkajšej 
orientácie, modelových súradníc a konštanty fotokamery:

•  význam: chybové rozbory, kalibrácia fotokamier
                   linearizácia, analytická fotogrametria

• rotácie snímok sú ukryté v koeficientoch matice ortogonálnej 
transformácie

rovnice
perspektívneho
zobrazenia



  

Linearizácia podmienkových 
rovníc kolineárnosti
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• pre určenie prvkov vonkajšej orientácie v jednosnímkovej 
fotogrametrii je potrebné uvedené rovnice linearizovať
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• linearizáciu vykonáme rozvojom funkcií      a      do Taylorovho 
radu pre počiatok súradnicového systému v projekčnom 
centre a pre nulové hodnoty rotácií:



  

Linearizácia podmienkových 
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• vzhľadom na uvedené podmienky vyjadríme zmeny prvkov 
vonkajšej orientácie pomocou parciálnych derivácií:

• ďalej je potrebné odvodiť parciálne derivácie podľa 
translácií a podľa rotácií



  

Linearizácia podmienkových 
rovníc kolineárnosti

Spoločný vplyv prvkov vonkajšej orientácie:
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Výpočet snímkových súradníc      
z geodetických

Pretínanie nazad:

• vychádzame z podmienky 0 =  =  = 
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Výpočet prvkov vonkajšej 
orientácie

Rovnice opráv pre výpočet prvkov vonkajšej orientácie:
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Výpočet prvkov vonkajšej 
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Výpočet prvkov vonkajšej 
orientácie
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Výpočet zvyškových chýb

lX.Av 

n

v
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Priemerná kvadratická chyba v smere xy na vlícovacích 
bodoch (Root Mean Square Error, RMSE):

n – počet vlícovacích bodov
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