GeoTool Box Ibérica, S.L.

C/Félix Boix, 14, oficina n°4 o 28036 Madrid

Tel.: +34 913 455 598 o Fax: +34 913 452713

1 bel'lca info@gtbi.net o http://www.gtbi.net

Match-At.Flujo de trabajo y
parametrizacion.




GeoTool Box Ibérica, S.L.
C/Félix Boix, 14, oficina n°4 o 28036 Madrid
Tel.: +34 913 455 598 o Fax: +34 913 452 713

o~ W N -

© 00 N O

ibérica info@gtbi.net o http://www.gtbi.net

Contenido
Generacion de iImAagenes PIramidales.........c.ccviieiieiiiie e 4
Creacion/DefiniCion del PrOYECTO .........ciiiiiiiiiee e 5
OFIENTACION INTEIMA ...ttt bbbttt s e e e b e b et be bt e b e ene e e e e 6
Comprobacion Al DIOGUE .........ecviiieie ettt e st e e aeareesreeneenes 7
L0 1 011 0 IS TTPSPSRSRSI 8
o |10 1] | OSSPSR 9
Y L]0 Y PP UPR PR 11
1 o T T PSSRSO 13
BB e bbb R R ettt b b e R e nes 14
DESVIACIONES BSLANTAT. .....evevieieiieiieiieie ettt bttt ettt besrenne e e eneeneas 15
Compromacion de puntos de Paso AULOMALICOS .........ccvevrerereeirie et 16
Medicidn de PUNtOS de CONLIOL........cc.eiiiiiieiese et 17
OIS o] 000 o I TP R PR 18
Thin Out 0 reduccion de PUNLOS JE PASO.......eivevrrirririeieierie ettt 19

Opciones automaticas. Si entras en las opciones de Edit en el menu de Aerial Tirangulation,

veras la siguiente captura de panatalla..............c.ooeeii i 19

Opciones manuales: Entrando en la opcién Thin Out dentro de Select processing step y

posteriormente Run, entramos a las opciones de reduccién manuales ............ccoceveveveneseereerieriennn, 20




GeoTool Box Ibérica, S.L.
C/Félix Boix, 14, oficina n°4 o 28036 Madrid
Tel.: +34 913 455 598 o Fax: +34 913 452 713

i béri ca info@gtbi.net o http://www.gtbi.net

Introduccioén

MATCH-AT es el software de INPHO que permite realizar el célculo de la Aerotriangulaciéon de
grandes bloques de imdagenes con cualquier, forma, tamafio o solape, asi como su posterior
exportacion en varios formatos.

A continuacién se explican brevemente los pasos bdsicos necesarios para poder terminar un
proyecto. En caso de necesitar informacion mas detallada, se recomienda utilizar el manual.

Los procesos que se han seguido son los siguientes:

e Generacidn de imagenes piramidales

e Creacidn del proyecto

e Orientacién Interna

e Comprobacion del bloque

e Generacién puntos de paso

e Comprobacion de puntos de paso y su distribucion
e Medicidn de puntos de control

e Postproceso
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1 Generacion de imagenes piramidales

MATCH-AT funciona con imagenes piramidales, que son utilizadas sobre todo en los procesos de
correlacién a la hora de generar los puntos de paso automaticos.

n = number of points per tiepoint area

1280 pm = FBM n x 7 tiepoints

A 2 640 ym =FBMn x 7 tiepoints
p |\ 40pm
/\ '\ soum 320 ym = refine points from 640 pm
,/:*.7 160pm with LSM
£3;7 320pm 160 um = create new tiepoint areas
LT s40pm from all tiepoints
V- \ /;'280"'“ 80 pum = FBM n tiepoints

40 yum = FBM n tiepoints

image pyramid
20 ym = refine points from 40 pm
with LSM

Para generar los niveles piramidales de cada imagen, desde Basics, entramos en Image Comander..
Se selecciona el directorio con las imagenes en Add->Directory y posteriormente activamos Generate
Overview , para luego clicar en Star. En caso de que queramos utilizar compresién JPG activariamos
también JPEG Compression y si queremos las pirdmides en un fichero adicional activariamos Save
image pyramid in separate file.

7 Image Commandar - [C:\Decuments and Settings\. .. \santabarbara_5,prjl

Fie | Duervises | Channels | Ting [RGB index | MG |ADX | LastEct | Schedued |
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2 Creacion/Definicion del proyecto
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Desde File, entramos en new Project, definimos el nombre del proyecto, nombre del operador,
sistema de coordenadas, etc y nos aparece el siguiente menu.

Haciendo doble clic en cada apartado iremos
definiendo cada dato necesario:

e (Camara: Se nos abre un menu en donde
introduciremos los datos provenientes del
certificado de calibracion.

e Fotos: Podemos utilizar las imagenes
aéreas tradicionales ya sean de cdamara
analdgica o digital (Frame type), imagenes
de satélite (RPC type) o imagenes
provenientes de sensores lineales (por
ejemplo camaras ADS40 o JAS40)

e Ortos: En caso de tener un proyecto con
ortos podriamos introducirlas.
Légicamente en la Aerotriangulacidn, no
nos aportan nada, pero hay que recordar
gue este menu es comun para todo el
software de INPHO, de ahi que nos de esa
opcioén.

e GPS/INS: Importaremos en un fichero de
texto los datos GPS/INS. Tenemos 3
opciones:

e Vuelo con GPS/INS a bordo

# Project Editor - [C:\DEMOS_BOGOTA...\bogota_demo.prj] [= |[E)(X]
File Edit Wiew Tools Help

DN o BrLHEéEme = B K
Project | Yalue |
mWDrkspace
£ Elements
@ Cameras/Sensors 2
L—i_l--@F‘hotos
B Frame Type 43
- Wg RPC Type 0
% 3-Line Type 0
- [l Orthos 1]
- PGPS /NS - Approx ED 79
- 48 Points 28
@ 0TMs ]
=[] Groupings
DTJﬂ Strips 5
@ Blocks 0
[=-[=4) S ettings
Dizplay Channels 0
[=1- il Administrative
i Description news_project
i~ Log File new_report.log
) perator dani
[—]--mﬁonections
i dtmashperic Befraction [#]
:
Local Space Rectangular [LSR)
m
mm
deg
Generation date: mié 15, now 15:58:58 2006 Last change: ‘Wed Apr 11 18:05:26 2007

e Vuelo con solo GPS a bordo. Importaremos X,Y,Z proveniente del GPS y omega, phi,
kappa serian aproximados (omega=phi=cero y kappa se obtendria a partir del azimut

de la pasada)

e Vuelo sin GPS ni INS. Siempre es necesario tener unas aproximaciones por lo que si no
se dispone de ningln tipo de observacion GNSS/INS puede utilizarse las coordenadas
del planeamiento de vuelo por ejemplo.

e Puntos de control: Se importarian los puntos de control en un fichero de texto y se fijarian las
desviaciones estandar (ver documento sobre como fijarlas de forma correcta).
e Groupings: Podemos definir subbloques (solo en la versién completa, no en la version Lite).
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3 Orientacion Interna
Dentro de Basics->Interior Orientation, entramos en Interior Orientation.

Primeramente nos aparece un mensaje Missing scan position for one or more images en el que nos
avisa que no tenemos definida la posicién de escaneo. El proceso a seguir seria el siguiente:

AR b 1 REAORT e i 1)

e Definicién de posicidon de escaneo; [La

H H 4 RS D@wd ¥
seleccionando una o mas imagenes |7 % B B s ]
y clicando con el botén derecho la [ T2 @ 5 | n ae w . oso@o
H ;A m o oo [ @B v mm .0 s r oy 0OM
definimos en la opcion Change [ ~ 05 5 o 0 e iw R
Photo Attributes. . B R -4
e e~ | = [~ %]
bx - Ao B =] (= 0]
- o 30wc B = L)
w omowomc B[ L)
M mow B B Y=
b e @@ ! OR
n e T o | =] ] .00 w o s 983
r m semee ] = “om nom [ T - 1]
o sOnel [ =] a0 0 v DR - 1]
1 = T e | = " o - LR - )
u»mu-mn_nnuv |

e Definicion del template o

Mo |\ lhl L aaar S MEANR T

patrén de busqueda; Wois| e |
Seleccionan una cualquiera i ' J_::
de las imagenes y entrando et =i
en Tools -> Template Editor. F ey P =
Es importante seleccionar el — —
template de la cdmara que o reoc
estamos utilizando en la =
opcién Import. =
Posteriormente solo queda ] mo e t":m"
ajustar cada marca fiducial. %

e QOrientacién Interna Automatica; Entramos en 10 > Star Automatic 10. Conviene previamente
hacerlo solamente con una imagen para ver que efctiamente el software es capaz de detactar
todas las marcas y por tanto la definicion de template que hemos hecho es correcta.

e Comprobacidn de resultados; El Sigma cero del ajuste debe estar en torno a 1/3 % de pixel, en
caso de que haya fotos con valores mayores, conviene abrirlas manualmente y comprobar
gue efectivamente las marcas han sido bien medidas.
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4 Comprobacion del bloque

Antes de continuar, conviene comprobar que hasta ahora va toso bien.

Entramos en MATCH-AT > Multi Photo Measurement y comprobamos la correcta definicion del
bloque, la posicidn de los puntos de control y que las imdgenes se solapan correctamente entre si:

PRYTats Neswstemert ook | oA gt npto 7)) oty =
Fie Fdrn Drpley Tosh View Windew Opsom el

| B | ®oreeie =] - F‘F\ = ?SE:-: mmmEwanw Y FEFEN YOR9EH TTERYRS VW

E et | Seapetey LEN"Y
O - 2
B
Cantrol Pores 7 e 3
4l Chect Pownts v T ]
¥ Tie Praaty ¥ Tue "
i Tt ¥ s 8-
L Eitenaned o Tue 8
| & Calrudamad 7 e §
% Mensured ¥ T
9 Vectos: 7| e
(& Toohne
? Twluear s e
i (= Bk |
#ach v Tue
SN |
Sviga v Tt
EEEIE—— | |
Sedley 1Y Fahe
eDev T Take r 1
Frescuad Xv febe
Reudd T fake
Sert fahe
MaPuGoe 100
(& Pte st
Doy XY Febse
22De. 7 fate |
Tesdusd Xv Fabe
Ceuaw 7 Talie
e Fabe
[ 100
S
Wn P hotes Felie
# JoertbectonPhatos fabie |
[ LT L Febie
+ leotLowafoem Tatin
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latilarctsisFe e Take
W oy ) Satens
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5 Calculo

Una vez definido el proyecto, importadas las
imagenes, definida la camara, etc
pasaremos a las opciones de calculo en
MATCH-AT. El proceso a seguir es el que
aparece en la siguiente captura de pantalla:

e Inicializar Orientacion Exterior: Si
seleccionamos esta opcién, el
software tomara automdticamente
como valores iniciales para los
calculos aquellos introducidos al
definir el proyecto.

e Extraccion automatica de puntos de
paso. A través de algoritmos de
correlacion se extraen
automadticamente puntos de paso y
enlace. Estos puntos se generan en
las zona de Von Gruber que el
software localiza automdticamente
teniendo en cuenta el proceso de
inicializacién anterior asi como el
Modelo Digital del Terreno si este ha
sido  importado (esto  ultimo
solamente se recomienda en casos
de terreno muy montafioso). Este es
el proceso mas costoso en cuanto a
consumo de tiempo.

e Postproceso. Es el calculo
propiamente dicho en donde ademas
de los puntos de paso y enlace
anteriores introduciremos también
los puntos de apoyo. Es importante
en este punto utilizar correctamente
las herramientas de andlisis de
resultados (analizer) asi como el Log
file que se genera con cada calculo.

"5 MATCH-AT - [C\Users\..\b15.prj] (=B b
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Run

Select processing step...

Select processing step...

Initialize Exterior Orientation

Automatic tie point extraction with adjustment of block
Postprocessing {adjustment only)

Delete all automatic points in block

Thinout peints in block

Compute ray intersections for control paints in potential stereo models
Refine initial EC (use this only in case approx. EO does not work )

Settings
El-Adjustment

EJ-use GNSS oM
{ “-GNSS drift parameter on

F-use MU oM
i “IMU boresight misalignment ON

F-selfealibration OFF
i enumber of parameters: 12

[l-standard deviation

E""GNSSX y oz [m] 0,100 0,100 0,100
i--IMU omeaga phi kappa [deg] 0,008 0.008 0,008
image -manual  [mm] 0.002
i~image - automatic  [mm] 0,002

“-objectxfyz  [m] 0.0100.023

[=l-Matching Strategy
E""create numeric Ids for tie points

4
1
atching sequence FBM FBM L5M LSM
dditional worker threads 1

‘image cache size in MB 10
Tools
[Online monitor. .. ] ’ View statistic... ] ’ View log file... ] ’ Delete log file ]
Run Stop [ Close ]
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Desde este menu, en el botdn Edit, nos aparece las opciones de calculo propiamente dichas.

e Adjustment

[ R Settings @Iﬂ]

Adjustment | Strategy | Matching | Files | Std. Dev.Image/Control | Standard Dev. GNssjiMU | Refine Initial EO |

Parameters

Use GNSS
Compute shift/drift parameters

Apply shift/drift for each strip separately IZ|

Enable drift for: X ¥ z
Enable shiftz only

Use IMU
Compute boresight misalignment angles
] compute self-calibration parameters

@ 12 parameter 44 parameter

create new calibrated camera(s) with correction grid

[ Do show more details of Adjustment in Applications Master main windaow

Do not eliminate any manual photo measurements

Usar GPS. Hay que activarlo si se registraron las coordenadas X,Y,Z de cada fotografia en el momento
de la toma.

En el caso de que esto sea asi al GPS puede venir afectado de un error constante (shift) y un error
variable con el tiempo (drift):

systematic shift

-3~ -3~ -3- -3
corrected GPS positions
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Shift: Es el error constante y puede deberse no solo al GPS en si, sino también a otros factores que no
se hayan tenido en cuenta correctamente como por ejemplo la no consideracién del desplazamiento
de la antena GPS con respecto a la camara o un DATUM incorrecto.

Drift: Es el error dependiente del tiempo. Como consecuelcia de este error, el GPS nos da unas
posiciones que son correctas en relativa pero légicamente no lo son en posicion absoluta.

Consejo: Si la estacion en tierra se encuentra en la zona de proyecto o a unos 30 o 40 Km y en el
cdculo del GPS se han tenido en cuenta todos los factores que intervienen, entonces no tendriamos
que aplicar estas correcciones. Sin embargo, lo que generalmente ocurre es que la persona encargada
de la aerotriangulacion no es la que ha calculado el GPS y por tanto no conoce si el GPS fue calculado
correctamente, si se usé el mismo sistemas de coordenadas que los puntos de apoyo, etc. Se
recomienda ir haciendo los cdlculos empezando sin ninguna correccion e ir aplicando mas
restricciones si vemos que no sale el cdlculo de la aerotriangulacion. Es decir:

Sin correccion de drift ni shift

Con solo correccidn de shift en bloque
Con solo correccidn de shift por pasadas
Shift y Drift por pasadas

ALWNR

Usar INS: Hay que activarlo si la empresa de vuelo nos ha proporcionado informacién de los angulos
omega, phi, kappa del momento de toma de cada imagen medidos con un IMU (inercial
measurement unit)

Correccion de desalineacion de la antena: El IMU o instrumento de medicidn inercial que mide los
angulos se introduce o pega a la cdmara de forma que su eje vertical coincida con el eje vertical de la
camara. Sin embargo, esto no es posible y siempre hay una pequeiia desviacidon entre el eje vertical
de la cdmara y el eje vertical del IMU, es decir hay una desalineacion entre los ejes. Esto provoca que
los dngulos medidos por el IMU no son los que tenia la cdmara en el momento de la toma, es decir,
esos angulos hay que corregirlos de esa desalineacion.

Consejo: Normalmente la empresa de vuelo suele proporcionar estos dngulos ya corregidos y por
tanto no hay que aplicar esta correccion, por tanto en caso de que no sepamos si los dngulos
proporcionados estdn corregidos o no, se recomienda llamar a la empresa de vuelo y preguntarlo.

10
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e Strategy
'EI Settings M“

Adjustment | Stategy | Matching | Fies | std. Dev. Image/Control | Standard Dev. GNSS/IMU | Refine Inital EO |

Parameters

Point density | default |Z|

TPC pattern:  |[4x 4

3 % 3 default

Min. distance beprywpn pixel in Level
Levels
Start at overview level (pixel size: 109 micron) 4 =
Stop &t overview level (pixel size: 14 micron) 1 =

use right mouse button to change item:

Level 4 ; Feature based Matching - FBM pixel size: 109 micron - create new points
Level 3 : Feature based Matching - FEM pixel size: 54 micron - create new points
Level 2 : Least Squares Matching - LSM pixel size: 27 micron - refine existing points
Level 1 : Least Squares Matching - L5M pixel size: 14micron - refine existing points

Set default

Use manual photo measurement as additional tie-point centers
Create numeric point ids for automatic peints

Try to track points from other levels if necessary

Esta parametrizacion se utiliza a la hora de generar los puntos de paso y enlace automaticos.

Como vya se ha dicho, MATCH-AT primeramente detecta automaticamente las areas de Von Grubery
es ahi donde se generan primeramente unas subareas llamadas TPC (tie point center) que
contendran los puntos de paso y enlace. Se trata de generar los puntos bien distribuidos y que
conecten el mayor niumero de fotografias posible.

e -Point density: Es la densidad de puntos generados en cada TPC, se recomienda dejar el valor
default , ya que extreme o dense hacen que el tiempo de proceso se incremente
notablemente.

e -TPC pattern: Es el lo que podriamos denominar “el patron de dreas de Von Gruber”. Si
seleccionamos 3x3 tendriamos la configuracion estdndar de 9 dreas de Von Gruber por imagen
mientras que 4x4 nos darian 16 y 5x5 25. En cdmaras digitales debido principalemente a que
el formato es mds estrecho que en cdmaras analdgicas se recomienda utilizar un patron de
4x4 o incluso 5x5.

e -levels: Son los niveles piramidales iniciales y finales de la generacion de puntos de paso, asf
como la estrategia a sequir, es decir que tipo de correlacidn utilizar en cada nivel.

11
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Consejo: La generacion de puntos de paso empieza tomando los valores aproximados introducidos,
cuanto mejor sean estos valores, menor podrd ser el nivel piramidal inicial. Por ejemplo, en caso de
cdmaras digitales, todas suelen volar con datos GPS/INS de precision, por tanto en esos casos
podremos empezar en el nivel 4, mientras que en vuelos que solo tengan GPS (no INS) podremos
empezar en el 5y en casos en que no tengamos ni GPS , ni INS es posible que tengamos que empezar
incluso en el nivel 6.

Por otra parte, en cdmaras digitales que suelen tener tamafos de pixel muy pequefio (en la pmayor
parte de los casos inferior a 10 micras) es importante terminar el proceso en el nivel 1 y no en el cero.

e -Use manual photo measurements as adicional tie point centers: Si esta activado utilizara las
mediciones manuales que hayamos hecho como areas para generar puntos de paso, es decir
no solamente seran las dreas de Von Gruber, si no también aquellas zonas que nosotros
definamos.

Consejo: En vuelos con grandes zonas de mar podemos por ejemplo medir puntos de paso
manuales en las zonas de costa y asi podremos compensar la falta de puntos de paso ya que
I6gicamente en las zonas de agua no habrd puntos de paso, de esta manera nos aseguramos que
la zona interior queda cubierta.

e -Create numerics points ids for automatic points: Nos genera una numeracién automatica para
los puntos creados automaticamente.

e -Try to track points from other levels if neccesary: Podria ocurrir que en algunos momentos
tuviera que volver a puntos generados en algun nivel anterior. En caso de muy grandes
proyectos podria desactivarte para que tarde menos la computacién.

Se recomienda tener activadas estas tres opciones por defecto siempre.

12
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e Matching
'E Sethe _ - “ e S d

| Adjustment | strategy | Matching | Fies | Std. Dev. Image/Control | StandardDev. GNSS/IMU | Refine Initial EO |

Parameters

Size of tie-point area:
Parallax bound:

FBM correlation coefficient:

LSM correlation coefficent:

[Z] Apply epipolar line constraint in FBM

e Size of tie-point area: Es el tamafio de las areas donde se generan los puntos de paso y enlace,

es decir el tamafno de las TPC iniciales. Viene dado en pixeles. En caso de utilizar cdmaras de
pequeiio formato quizds conviene reducirlo un poco para que las dreas no se solapen entre si.

Parallax Bound: Es el tamano de la ventana de busqueda para encontrar puntos homaélogos en

los algoritmos de correlacién. Cuando mas relieve haya, mayor debe de ser esta ventana de
busqueda.

search area

13
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e Correlation Coeficient: Es el coeficiente de correlacién de los algoritmos de correlacién para
encontrar puntos homdlogos, es decir cuanto mas bajo sea ese valor mas puntos serdn
encontrados, pero logicamente mas probabilidad hay de que estos sean errdneos. Se
recomienda por tanto dejar los valores por defecto y solo en caso de que las imagenes no
sean de muy buena calidad o haya muchas diferencias radiométricas entre ellas variar el
valor.

e Apply epipolar line constraint: Si esta activa, se aplicaria también la condicidén de epipolaridad
a los puntos generados automdaticamente. Légicamente esto lleva un incremento de tiempo
de proceso por lo que si no es estrictamente necesario, se recomienda no activarlo. En casos
de zonas de cultivos o zonas donde el software pudiera confundirse por haber un patrén
repetido, si podria convenir aplicarlo.

e Files
r . 7
&7 Settings [
| Adjustment | Strategy | Matching | Fies | Std.Dev.Image/Control | Standard Dev. GNSS/IMU | Refine Initial EO |
Files
Save results in project file
‘.Hnls.pr]
DTM file for initialization. Supported formats: ARCINFO(*.hdr(fit,bil), Geotiff, MATCH-T raster (*.ras), SCOP DTM
I =

Simplemente nos permite la opcidn de importar un MDT que es bastante recomendable en casos de
terreno muy montafioso.

14
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En el proceso de generacién de los puntos de paso automaticos MATCH-AT realiza un proceso de
inicializacién en el que se localizan las areas de Von Gruber y posteriormente dentro de esas areas
(que son las zonas mas apropiadas) se generan los puntos de paso aplicando los procesos de
correlacion.

En la definicién del proyecto, a la hora de importar las imagenes, MATCH-AT nos pide una altura
media del proyecto aproximada y teniendo en cuenta esta altura media, se proyectan las areas de
Von Gruber en el terreno. Es decir, se define un plano mediante esa altura media aproximada.

Légicamente si el terreno es muy montafioso, la “precision” que nos da ese plano medio no es
suficiente para poder localizar las dreas de Von Gruber de forma adecuada tal y como aparece en la
figura.

En esos casos, conviene utilizar un MDT para ayudar de alguna forma a MATCH-AT a localizar esas
areas.

Al utilizar el MDT hay que tener en cuenta lo siguiente:

e La utilizacién del MDT “ayuda” a MATCH-AT a localizar las areas de Von Gruber

e Solo es necesario en casos muy concretos en donde el terreno sea muy montafioso

e En algunos casos puede ocurrir que debido a grandes pendientes, sombras, etc la perspectiva
de una misma ladera en diferentes imagenes sea totalmente diferente y la correlacién falle.
En estos casos, la utilizacién del MDT si nos ayudaria a localizar mejor las dreas de Von Gruber
pero la correlacion seguiria fallando.

Desviaciones estandar.

Ver documento relativo a las desviaciones estandar.
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Una vez generados los puntos automaticos, podemos entrar de nuevo en MATCH-AT > Multiphoto
Measurement para comprobar la distribucidon y nimero de puntos generados. En caso de que no
haya una buena distribucién o un nimero escaso deberiamos manualmente medir algunos:
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7 Medicién de Puntos de Control

Entrando en MATCH-AT > Multiphoto measurement y posteriormente en Points, aparece un listado
de todos los puntos del proyecto, ya seas de paso o de control.

(mm e mmm Y P EE ‘AR TAP SELYYY WV

et | -—,.,;

Desde ese listado, basta con hacer doble click en cualquiera de los puntos y se abriran todas las
imagenes en donde aparece. Dependiendo de las aproximaciones de orientaciones que tengamos,

Match-at estimara el punto mas o menos cerca de la posicidn real:

‘OB RAP SEAYNY

g P ——
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8 Post-proceso
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Una vez medido un numero suficente de puntos de control, entrariamos en MATCH-AT > Aerial
Triangulation y seleccionamos Postprocesing (adjustment only) con Blunder detection activado:

] MATCH-AT - [C\Ejemplos\..\gtb_inpho.prj]

Dﬁlg

Run

Postprocessing (adjustment only)
[ Use blunder detection
@ default
[ Absolute orientation of block

Do processing of sub block(s)

Settings

radical

[=-Adjustment

(J-use GNS5

i GNSS drift parameter
EJ-use IMU

E--selﬁﬁlibraﬁon

‘wnumber of parameters:

[Z-standard deviation
é""GNSSx vy z [m]

image - manual [rm]

“objectxfyz  [m]
[=l-Matching Strategy

matching sequence
i~additional worker threads

oN
OFF
on

i IMU boresight misalignment QN

OFF
12

0,100 0,100 0,100

IMU omega phi kappa [deg] 0.008 0.008 0.008

0.004

i~image - automatic  [mm]  0.003

0.1000.150

i~ create numeric Ids for tie points

4
0
FBM L5M — FBM LSM
1

“~image cache size in MB 10
Tools
’Dnline monitor. .. ] ’ View statistic... ] ’ View log file... ] [ Delete log file ]
[ Run ] Stop [ Close

En este caso hay que tener en cuenta
activar la correccion de deriva ( Drift
Correction ) del GPS y la correccién de
desalineacion de la antena en el INS (
Misalingment Angles ) en caso de que haga
falta aplicarlas, ya que como explicamos
durante el curso estas correcciones solo se
pueden activar después de medir puntos
de control. Estas correcciones se activan
en Change Settings.

Una vez hecho esto, habria que analizar los
resultados tal y como vimos durante el
curso; estudiar distribucion de puntos de
paso, residuos y errores de puntos de
control, elipses de error, etc. Si
detectamos  algin  punto  errdneo
deberemos medirlo otra vez y volver a
postprocesar.

Repetiremos el proceso hasta que estemos
satisfechos con el resultado y no haya
ninguna medida eliminada en el ajuste.
Cuando esto ocurra haremos un ultimo
postproceso sin activar el blunder
detection para que se distribuyan los
errores residuales aceptados en todo el
bloque de forma uniforme.
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9 Thin Out o reduccion de puntos de paso

En algunos casos es recomendable realizar una reduccién de puntos de paso que disminuya el
numero de puntos automaticos generados por el software.

Esto es conveniente por dos motivos:
e Eliminar puntos que conectan dos fotos en las zonas centrales del proyecto
e Homogeneizar el bloque eliminando algunos puntos en aquellas zonas que tienen mas

densidad

Match-at dispone de dos opciones para realizar este proceso:

e Opciones automadticas.

i sete ET= )
| [Admwmert.| Svategy | Metdwm | rhes | 5. Dev. imege/Conwol | Standerd Dev, GSSAMU | Refine bl £0
Parametsrs
Portderaily  dewse E
TFCpattam:  4x4 [+

Min, datance between poetie: |50 5 el in Level

Levels

Start at overview level (pixel size: 56 mcron) 4
S0 ot overvew level (Dined gide: § mcron) 0
uze nght mouse button to change iteny

Level 41 Featire based Matching - FEM pixel sxe: S6 maon - creates new Dorts:
Level J 1 Least Squares Matching - LSM pixel size: 58 mcron - refine existing points
Level 2 : Do not process this level

Level 1 : Feature based Matching - FBM pixel s 17 suoran - create new points
Level O : Loast Squanes Matching - LSM poel #20: 5 micron - refine exiating paints

[V Use marual photo messurement as addtional Se-pont centers
|¥ Create numerc pont ids for automate points

Try to track points Som other levels if necessary

[ coe |
@ d

e Laopcion Min. distance betwen points que esta fijada por defecto en 50 pixeles del nivel cero,
lo que hace es una primera reduccién automatica de puntos de paso de manera que si se
generan puntos de paso automaticos cuya distancia entre ellos es menor de 50 pixeles, uno
de ellos sera eliminado.

e La razdn de incorporar esta opcién se debe sobretodo a que en camaras digitales donde la
calidad de la imagen es muy buena, se generan muchas zonas donde hay una gran densidad
de puntos de paso (zonas de solape entre pasadas) . Realizando esta reduccién, el bloque
gqueda mds homogéneo y el resultado puede mejorar.
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e Opciones manuales: Opcion Thin Out dentro de Select processing step

» Thin outl automatic peints in block r)?

Paramaters lor thin ot of sutomatic ponts
Marus detarce Satuner mAomate powds 1 teran shodd be appacs . 10 23 [owaes s

W Rermove 2 fod pornts

ol 2 Tokd poerts i block. o keep 2ok posrts in frat and last pholo of sach st

Table showng ourent #alus of ausomatic block ports. Use Update Table bution to sse nlluence of thin ot parameters
UpdateTable | XU plot of Table

FrotolD | S ponts | & marssl | # baloss thnout | £ st thinot | > 6ok | 35k | 2od | -l
1006086 138 0 4 3 0 122 2
10E08% 209 0 25 205 7 W%
10060857 277 0 2n arr = m 2
10EG8% 74 O 24 24 a 173 ”
0E08R 2 0 n n 4 197 EN
105090 236 O 24 7 Y 183 £
100901 21 0 21 21 43 161 7
1006092 29 O 225 223 57 152 0
1006053 %2 O =2 52 7 157 ®
10034 215 O 215 215 81 133 2
10E0E 239 0 239 P51 5 161 =
10060906 216 O 216 216 z T
10060507 162 O 60 162 16 ns 2
1006032 198 O 158 198 > 1% "
1EN933 758 n x5 ] M 157 1% :.I

ThinOut bock | | Canct

En primer lugar nos pide una distancia en unidades de terreno, la cual sera la minima distancia que
habra entre puntos de paso, es decir aquellos puntos de paso cuya distancia sea inferior a la definida
seran eliminados por el software. La eliminacién no es aleatoria, sino que se eliminardn los puntos de
paso cuya conectividad y geometria sean peores.

Por otra parte tenemos la opcién de eliminar puntos que estén en dos fotografias. Los puntos que
estan en solamente dos imagenes vienen definidos por la interseccidén de un Unico rayo y por tanto
no es posible saber si el punto es erréneo o no. Es decir un bloque con un nimero elevado de puntos
en so imagenes puede no aporta mucha confianza ya que tiene un gran niumero de puntos que no
pueden detectarse como errdneos.

No obstante, en las zonas exteriores del bloque solamente existen puntos dobles ya que solamente
estan cubiertas por dos imagenes. En esos casos quizas si interese mantener esos puntos, de ahi la
opcién Keep 2 fold points in first and last photo of each strip, que légicamente mantendra los puntos
dobles en las foto inicial y final de cada pasada.

Esta opcién se ha introducido sobretodo para proyectos lineales como por ejemplos, trazados de
obras lineales, lineas eléctricas, etc. Donde por la propia geometria del bloque existen muchos
puntos en dos fotos.
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Una vez se ha hecho el Thin Out, es necesario lanzar un postproceso para que los cambios tengan
efecto.

En definitiva, lo que se pretende con estas opciones tanto manuales como automaticas es:

e Homogeneizar el bloque para evitar nubes de puntos de paso muy densas en algunas zonas
e Evitar nubes de puntos con baja confianza
e Evitar puntos dobles, sobretodo aquellos situados en zonas centrales del bloque.

2-fotos, . 4-fotos, . 6-fotos
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Tie points sin Thin Out Tie poins después del Thin Out
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