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INPHO Software con UltraCamo.
Definiciones de camara.

Recalibracion y rotacion de imagen.

Rotaciones:

Las imagenes provenientes de la UltraCambD pueden ser usadas en diferentes niveles. Los mas
comunes son el nivel 2y el 3, LV2 y LV3 respectivamente.

A grandes rasgos, LV2 es la imagen en bruto mientras que LV3 es la imagen postprocesada.
Durante el postproceso, el software de Vexcel permite aplicar rotaciones a las imagenes. Esto
puede causar algunas confusiones en la orientacion interior en conjuncién con el angulo kappa
apropiado.

Hay varias maneras de solucionar este “problema”. La manera de trabajar que propone INPHO
es tener una definicion de camara por cada rotacion posible asumiendo siempre que el eje x del
sistema de referencia de la imagen sea el de la direccién de vuelo.

Por el momento, para aquellos usuarios que utilizan varios paquetes de software tales como Z/1,
Leica, BAE, INPHO...el hecho de que las imagenes puedan tener diferentes rotaciones hace
que la transformacion de un formato de proyecto a otro sea bastante dificil. El aplicar una
rotacion u otra en el sistema de coordenadas de la imagen hace que el angulo kappa tenga que
ser rotado 90, 180 o 270 grados. Es por tanto muy importante, establecer un flujo de trabajo que
se refiera a las mismas definiciones de camara en todos los paquetes de software. Si por
ejemplo, en estaciones de Z/I, la definicion de UltraCam difiere de la INPHO, el usuario debe de
cambiar una de las dos!

En proximas versiones, INPHO exportara las definiciones de camara a otros software (BAE,
DAT/EM, Z/l) como si fueran camaras analdgicas. Esto evitara todos los problemas
mencionados anteriormente en lo relativo a intercambios y transformaciones de proyectos.

A continuacién se describen las cuatro definiciones Standard que se deben utilizar dentro del
software de INPHO debido a las cuatro rotaciones posibles de la UltraCamD.

inpho GmbH Tel.: +49 711 228810 E-mail: sales@inpho.de
Smaragdweg 1 Fax: +49 711 228811 Web: www.inpho.de

70174 Stuttgart - Germany



iInphoLETTER

El sistema de referencia de un pixel es siempre la esquina superior izquierda del pixel.
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x-down =LV2 row col X y
- Width 11500 PPA 3750 5750 0.0 0.0
height 7500 PPS 3750 5750 0.0 0.0
I
F 3
v x-right row col X y
Width 7500 PPA 5750 3750 0.0 0.0
B s height 11500 PPS 5750 3750 0.0 0.0
H X-up row col X y
Width 11500 PPA 3750 5750 0.0 0.0
height 7500 PPS 3750 5750 0.0 0.0
x-left row col X y
Width 7500 PPA 5750 3750 0.0 0.0
b height 11500 PPS 5750 3750 0.0 0.0

Estas son las definiciones de camara Standard con el punto principal calibrado de manera que
se alinee con el centro del sensor. Segun hayan sido procesadas las imagenes habra que
utilizar una u otra.

Por norma general, INPHO recomienda no aplicar ninguna rotacién a las imagenes para evitar
confusiones!
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Recalibracion

Recientemente, las camaras UltraCamb han tenido que ser recalibradas ya que las imagenes
mostraban un desplazamiento del punto principal. Sin no aplicamos estos desplazamientos en
la definicion de camara los resultados de procesos como por ejemplo la aerotriangulacion
tendran también importantes desplazamientos.

Hay que tener en cuenta que una vez cambiada la definicién de camara en MATCH-AT, el
calculo debe hacerse de nuevo ya que las coordenadas imagen generadas seguiran
refiriéndose al punto principal erroneo de la antiguo calibracion.

Debido a que los certificados de calibracion de las camaras aéreas digitales no estan aun
estandarizados, a continuacion se adjunta una explicacién sobre como utilizar el certificado de
calibracion de Vexcel en el editor de camaras de INPHO.

EL certificado de calibracion de Vexcel se refiere al siguiente formato de imagen.

Los valores de calibracion del certificado no se aplican a cualquier otra rotacion de las imagenes
de la UltraCam.

Lvi2, Camera prop. Orientation

1 Columns 11,509
Y ]
. 102 5pom > Certificado de calibraciéon de Vexcel:
- 1 PPA X=+0.123 Y =-0.345
2 =3 - +X i
a3 ] K
+
. PPA
‘r§ i Example:

PPA_x = +0.123 mm
PPA_y = — 0.345 mm

Como puede verse, la UltraCam no va montada con el eje x de la imagen en la direccion de
vuelo como suele ser habitual. Para evitar definir una rotacion de como va montada la camara
en MATCH-AT y evitar malentendidos sobre la rotacion kappa, es mucho mas facil tener el eje x
de la imagen en la direccion del vuelo (la mayoria de los software de proceso de datos IMU,
consideran x en la direccion de vuelo y kappa el angulo entre el eje X de la imagen y el Este).

inpho GmbH Tel.: +49 711 228810 E-mail: sales@inpho.de
Smaragdweg 1 Fax: +49 711 228811 Web: www.inpho.de

70174 Stuttgart - Germany



iInphoLETTER Juni 2005

Esto se corresponde con la definicion de camara recomendada por INPHO:
Lvl2, Camera prop. Orientation

1 Columns 11,500

I

MO A (]
VELL

S M0

PPAX=+0.345 Y =+0.123
PPS X=0.0 Y=0.0

* ]
0052
— s /9

En la figura de arriba, se puede ver la rotacion del sistema de coordenadas de la imagen, por lo
tanto PPA x y PPA y deben ser intercambiados y el signo final del PPA X cambiado.
En cuanto a férmulas, lo que hay que hacer es lo siguiente:

UltraCam_x-down = Level 2 (LV2)
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»
»

Reference: upper left corner of pixel
| Width = 11500 Height = 7500 pixel size = 9 micron
Focal length = 101.4 mm
di':ggt?én PPS: row = 3750
col = 5750
z
e ® x=0.0 mm
y =0.0 mm
X PPA: row = 3750 — (ycalib / 0.009)
col = 5750 + (xcalib / 0.009)
v x = —ycalib
y = xcalib
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UltraCam_x-up
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column
X Reference: upper left corner of pixel
® T Width = 11500 Height = 7500 pixel size = 9 micron
Focal length = 101.4 mm
difggt:‘én PPS: row = 3750
- y col = 5750
) x=0.0 mm
y =0.0 mm
PPA: row = 3750 + (ycalib / 0.009)
col = 5750 — (xcalib / 0.009)
v x = —ycalib
y = xcalib
UltraCam_x-right
column
Reference: upper left corner of pixel
| Width = 7500 Height = 11500 pixel size =9
micron
Flight | Focal length = 101.4 mm
. diection | ppg: row = 5750
o ® col = 3750
5 x =0.0 mm
y =0.0 mm
X PPA: row = 5750 — (xcalib / 0.009)
v col = 3750 — (ycalib / 0.009)
x = —ycalib
v = xcalib
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UltraCam_x-left

column

v
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Reference: upper left corner of pixel
Width = 7500 Height = 11500 pixel size = 9 micron
Focal length = 101.4 mm
‘ PPS: row = 5750
X Flight col = 3750
D — direction x=0.0 mm
® y =0.0 mm
PPA: row = 5750 + (xcalib / 0.009)
col = 3750 + (ycalib / 0.009)
x = —ycalib
y = xcalib

Recomendamos no usar diferentes rotaciones en un mismo proyecto ya que esto
puede llevar a confusiones.

También recomendamos utilizar las definiciones de camara propuestas por INPHO
con el eje X en la direccion del vuelo que es casi un Standard en fotogrametria.

Si por el contrario, se prefiere tener un sistema de coordenadas imagen diferente
al anterior o se esta utilizando imagenes rotadas, podria ser necesario definir una
camara totalmente nueva (ver manual para ver como hacer esto).

En préximas versions de MATCH-AT se tendra la posibilidad de introducer el
desplazamiento del punto ptincipal no solo en coordenadas pixel (row/column) sino
también en coordenadas imagen (x,y). Para los usuarios de MATCH-T, esta
opcion esta ya disponible.

Si las coordenadas del punto principal se introducen en coordenadas pixel,
debemos considerar correctamente las rotaciones!

Si introducimos el punto principal en coordenadas imagen, los valores son los
mismos para todas las rotaciones de la UltraCam.
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