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Polska w 3 miesigce

Dzieki kamerze A3 Edge proces wykonania orfofofomapy catej Polski
w rozdzielczosci 20 cm z wykorzystaniem tylko jednego systemu
fotogrametrycznego moze zajg¢ zaledwie 3 miesigee - przekonywat

27 listopada na Politechnice Warszawskiej JURL) RAIZMAN z izraelskiej
firmy VisionMap. 0 tym, jok to mozliwie, mowi w wywiadzie

dla GEODETY.

JERZY KROLIKOWSKI: Podsumuj-
my pana wystapienie. Dzigki ruchomej
glowicy z dwoma obiektywami wasz
system A3 Edge wykonuje 16 zdjec na
sekunde i moze lata¢ dwa-trzy razy wy-
zej od konkurencji, zachowujac te sa-
ma rozdzielczosé. Nie potrzebuje ani
inercyjnej jednostki pomiarowej (wy-
starczy sam GPS) i platformy stabilizo-
wanej zyroskopowo, ani fotopunktéw.
Przy tym wszystkim zapewnia ortofo-
tomape o dokladnosci subpikselowe;j.
Brzmi to zbyt pieknie, zeby bylo praw-
dziwe.

JURIJ RAIZMAN, szef naukowcow
w VisionMap: Wysoka rozdzielczosé
mozliwa jest dzieki obiektywom o dtu-
giej ogniskowej (300 mm). Ich ruchy na
boki zwiekszaja pole widzenia kamery
do 110° co z kolei zapewnia szeroki pas
obrazowania. Dodajmy, ze nie wszystkie
zdjecia sg wykorzystywane do produkcji
ortofotomapy. Te z krafica pasa pomaga-
ja jednak w aerotriangulaciji.
Przy wykorzystaniu zwyklej
kamery wzajemne pokrycie
zdje¢ wynosi zazwyczaj oko-
Yo 25%. Przy uzyciu systemu
A3 Edge z tatwoscia siega zas
60%. Dziegki temu otrzymu-
jemy miliony punktéw wia-

zacych, ktére sprawiajg, ze inercyjna
jednostka nie jest konieczna, cho¢ przy
niektérych projektach, np. pomiarach
korytarzowych, stanowi przydatne wy-
posazenie. Za wysoka doktadnos¢ wyni-
kowych opracowan odpowiada réwniez
mechanizm samokalibracji kamery wta-
czony w proces opracowania.

Czy ruchome obiektywy nie rozma-
zuja zdjec?

Teoretycznie moga, podobnie zresztg
jak ruch postepowy samolotu oraz wi-
bracje. By czynniki te nie wplywaly na
ostro$¢ zobrazowan, stosujemy nasza opa-
tentowang technologie, ktéra bazuje na
niewielkim zwierciadle kompensacyj-
nym wmontowanym w obiektyw i stero-
wanym przez uklad zyroskopowy. Sta-
le zmienia on sposéb padania §wiatta na
matryce CCD, znoszac tym samym wply-
wy tych trzech rodzajéow ruchu.

Do jakiego typu projektéw najlepiej
nadaje sie¢ A3 Edge?

System A3 Edge

Przede wszystkim do przedsiewzieé
o zasiegu krajowym, np. zbierania zdje¢
w wysokiej rozdzielczosci, powiedzmy
20 cm. Sprawdza sie takze przy karto-
waniu miast w bardzo wysokiej rozdziel-
czo$ci. Jesli jednak firma fotolotnicza
chce wykonywac projekty dla niewiel-
kich powierzchni, rzedu 100-200 km kw.,
sprzet tej klasy jest zbedny.

Jak dlugo projektowaliscie te¢ kamere?

ZaczeliSmy w 2004 r. od trzech ludzi
w garazu (Smiech). Trzy lata pézniej za-
prezentowali$my prototyp kamery A3.
Kolejne trzy lata zajeto nam wprowadze-
nie jej na rynek. W tym roku wypusci-
lismy jej udoskonalong wersje A3 Edge.
Sprzedalismy juz 30 kamer A3, w tym
piec systemow Edge — pierwsze egzemp-
larze trafily do Australii i na Ukraine,
a trzy kolejne — do Ros;ji.

Czym rézni sie A3 Edge od A3?

Przede wszystkim lepsza matryca
CCD. Rozdzielczo$¢ poprawila sig z 9,1
do 7,4 um. Nowe rozwigzanie jest ponad-
to pozbawione migawki oraz posiada lep-
sze lustro kompensacyjne, co podnosi ja-
kos¢ zdjec.

System A3 Edge to nie tylko kamera,
ale tez oprogramowanie LightSpeed do
obrébki surowych zobrazowan. Czy moz-
na uzywac do tego celu innych znanych
na rynku aplikacji fotogrametrycznych?

Kamera dziata tylko z oprogramowa-
niem LightSpeed, a oprogramowanie
to jest kompatybilne tylko z naszg ka-
merg. Zdjecia z niej mozna wprawdzie
przetwarza¢ w innych aplikacjach, ale
efekt bedzie znacznie gorszy. To dlatego,



e Firma VisionMap zostata zatozona
w 2004 roku przez Michaela Pechatnikova
f| - wéwczas 22-letniego utalentowanego eks-
perta od przetwarzania obrazéw. Wezesniej,
w wieku zaledwie 17 lat, zatozyt on spétke
s TelMap zajmujqcg sie tworzeniem mobilnych
rozwiqzan nawigacyjnych (obecnie cze$é kor-
poracii Intel). Powotujgc VisionMap, Michael
8| Pechatikov postawit sobie za cel opracowa-
nie rozwiqzania, ktére znacznie obnizytoby
koszty nalotéw fotogrametrycznych, a jedno-
czesnie przyspieszytoby ich wykonywanie. Efek-
tem realizacj tej strategii jest flagowy produkt
spotki - system A3 sktadajqcy sie z kamery
(w wersji RGB lub RGB + NIR) oraz oprogra-
mowania LightSpeed. Jak chwali sig producent,
pozwala on pozyskiwaé i przetwarzaé zobra-
zowania lotnicze 2-3 razy szybciej niz inne roz-
wigzania dostepne na rynku.
Obecnie VisionMap zatrudnia 100 oséb, w tym
ekspertéw z zakresu fotogrametrii, optyki,
elektroniki, mechaniki, oprogramowania oraz
widzenia maszynowego (computer vision). Za-
rzqd, centrum badawczo-rozwojowe oraz za-
ktady produkcyijne firmy mieszczq sie w stolicy
Izraela, Tel Awiwie.

U géry Tower w Londynie (rozdzielczos¢
10,5 cm), po lewej fragment zabudowy
Cleveland w Australii (2,5 cm)

Dotyczy to np. dopuszczalnych parame-
trow orientacji kamery. W przypadku A3
ich przekroczenie nie ma wplywu na do-
ktadnos¢ danych. Inna przeszkoda to obo-
wiazek kalibracji kamery. Dzieki wspo-
mnianemu przeze mnie mechanizmowi

ze kamery A3 oprécz samych obrazéw
rejestrujg takze wiele innych informa-
cji — ci$nienie, temperature itp. — ktére
poprawnie moga zinterpretowac tylko
oferowane przez nas: naziemny system
przetwarzania i program LightSpeed.

Czy pana wizyta w Polsce okazala sie
dla VisionMap owocna?

Nawiazatem kontakty z przedstawi-
cielami wszystkich firm fotolotniczych
w Polsce i z pewnoscig zdaja juz sobie oni
sprawe z wysokiej produktywnosci na-
szego systemu. W waszym prawie, a kon-
kretnie instrukcjach technicznych, wcigz
sg jednak bariery utrudniajace wykorzy-
stanie pelnego potencjalu naszej kamery.

Produktywnos¢ systemu A3 Edge i oprogramowania LightSpeed

samokalibracji czynno$¢ ta jest w naszym
systemie zbedna. Podobne problemy na-
potykamy zreszta nie tylko w Polsce, ale
m.in. w Niemczech, gdzie staram sig prze-
kona¢ decydentéw do zniesienia tego ty-
pu ograniczen.

Jakie sa plany VisionMap na przy-
szlos¢?

Chcemy skupi¢ sig na rozwijaniu zasto-
sowan dla zdje¢ uko$nych, w tym na two-
rzeniu tréjwymiarowych modeli miast.
Szczegoblnie interesuje nas wykorzysta-
nie algorytmoéw semi-global matching.
Na tym polu wspélpracujemy z uniwer-
sytetem w Stuttgarcie. To ciekawe, ze al-
gorytm ten opracowano juz 15 lat temu,

ale dopiero teraz, gdy innowacje tech-
nologiczne zwigkszajg tempo zbierania
danych, mozna w pelni korzysta¢ z jego
zalet. Kamery fotogrametryczne pozwa-
laly dotychczas odwzorowac jeden punkt
tylko na 2-3 zdjeciach. Nasza umozliwia
pozyskanie nawet 80 obrazéw dla jedne-
go punktu! To daje ogromng redundan-
cje danych i dzieki algorytmom semi-
-global matching pozwala na pozyskanie
ze zdje¢ lotniczych danych wysokoscio-
wych o gestosci nawet 260 pkt/m kw.!
Kolejne interesujgce zagadnienie, kt6-
rym chcemy sig zajaé, to technologia
multi-resolution. Chodzi o takie przetwo-
rzenie wielu zdje¢ dla jednego obszaru,
by nie tylko otrzymac
doktadna ortofotoma-
pe, ale takze skorzystac

samolot putap | rozdzielczoéé | czas nalotu catej Polski | czas przetwarzania zdjeé z bogactwa informacji
[km] | zdjeé [em] [w dniach*] do ortofotomapy [w dobach] | radiometrycznych, ja-
RGB RGB+NIR RGB RGB+NIR kie ze sobg wszystkie te
Gulfstream G650 | 13,2 40 6 14 25 37 obrazy niosg, 1 zwigk-
szy¢ jakos¢ wynikowe-

Learjet 23 1,5 35 8 18 29 45 40 opracowania,
King Air B350 8,4 25 15 32 51 79 Rozmawiat: Jerzy Krolikowski
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