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ANALYZY (NE)VIDITELNOSTI

Obsah (struktura) prezentace:

a

Q

Mapova aplikace Analyzy vyskopisu
Nové nastroje mapové aplikace
Jaké ulohy dovedou resit?

Pole viditelnosti

Viditelnost po linii
Geoprocessingove sluzby

Ukazka aplikace

Zaveér
Obr. 1: Poutnik nad mofem mlh (Der Wanderer tiber dem Nebelmeer),
Caspar David Friedrich (1818).
Zemémericky urad http://geoportal.cuzk.cz/
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NA VZY VS

Q Analytlcke funkce mapove aplikace zajlstujr

 IMAGE a GEOPROCESSINGOVE SLUZBY = —
748 ktere umoziuji provadet dynamlcke 9
2 ~ prostorove analyzy nad zd ro;ovymr daty
prlmo na serVeru 1‘ L

Q Funkcnost nastrOJe Zdro; vyskoplsnvch dat
zajistuji IMAGE SLUZBY :> zprlstupnenl dat
noveho vyskoplsu

Q RASTROVE FUNKCE umoziuji pro\/adet
dynamlcke prostorpve analyzy = 2nazornen| =

: obarveneho stlnovaneho reliéfu, sklonltostl
-3 orientace svahu prosteho stlnovaneho rellefu

a “ZDROJOVA DATA
‘DMR 4G, DMR 56, DMP 16

t> Dlgltalnl model rehefu 4. generace (DMR 4G)
: :> Dlgltalnl model rellefu 5. generace (DMR 5G)




NOVE NASTROJE A FUNKCE

| “Pridani novych funkC|a nastrOJu o =
o “Pole viditelnosti =
— \a V|d|telnost po I|n|| = 7
Q Profnl /
e Funkcnost nastroje POLE VIDITELNOSTI Je
zanstovana geoprocessmgovow sIUzbou NS
\»{/ewshedZ : AT
a Fu nkcnest nastrOJe VIDIT ELNOST PQ LINH
~\___je zajlstovana geoprOCessmgovou sIUzbou

| LneOfsight

/
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I Funkcnost néstroje PRQFILJe zajlstovana

geoprocessmgovou sluzbou Prof/fe

D Kazda z techto sluzeb je publlkovana na ArcGIS
= serveru ve trech prOvedenlch Y zaV|sIost|

na zdro;Ovych datech /
iDROJQV/S DRI )N S
= DMR4G DIVIR SG DMPlG =) ;\ §



1)
2)

3)
4)

5)

Jaké ulohy muzete reSit?

Mapova aplikace Analyzy vyskopisu
RozSifeni o nastroje umoznujici provadét analyzy
viditelnosti

Mapova aplikace dovede nyni odpovédét

na otazky:
Co (jaké uzemi) je vidét z vybraného stanovisté
v ramci Uzemi omezeného danou vzdalenosti?

Odkud (z jakého Uzemi omezeného danou
vzdalenosti) je vidét vybrané misto?

Je primo vidét z vybraného stanovisté do cile?

Jaké casti terénu (povrchu) jsou viditelné
v linii pohledu z pozorovaciho stanovisté do cile?

Jaké terénni nebo povrchové prekazky brani
primé viditelnosti mezi dvéma vybranymi
stanovisti?

Obr. 1: Poutnik nad mofem mlh (Der Wanderer tiber dem Nebelmeer),
Caspar David Friedrich (1818).



Jaké ulohy muzete reSit?

0 Nastroje Ize's vyhodou uplatnit rovnéz pri reseni
dalSich praktickych uloh:

6) Do jaké vysky nad terénem (nad povrchem) je
zapotrebi presunout vybrané pozorovaci
stanovisté (jak vysokou je potreba postavit
rozhlednu), aby bylo mozné vidét pozadované
Uzemi (cilové stanovisté)?

7) Zjakého prostoru bude viditelna budova,
vézovita stavba, tovarna nebo vétrna elektrarna
o urcité vysce nad terénem po realizaci
stavebniho zaméru?

Obr. 1: Poutnik nad mofem mlh (Der Wanderer tiber dem Nebelmeer),
Caspar David Friedrich (1818).



POLE VID 'TEl?NOSTI

/7 EI NastrOJ POLE VIDITELNOSTI slouzi ke ZjISteﬂI
. L//;""""*uzeml viditelného z vybraneho/pozorovauho ‘
A stanowste omezeneho danou vzdalenostl

/
/
%

a K provedenl arfalyzy je zapotrebl 7'
‘ 1) Vybrat model (zdro; dat) pro vypocet
"‘2,) Vybrat polohu pozorovauho stanow§té

3) SpeC|f|kovat vysku pozorovauha stanowste
nad terénem {u DMR 4G a DMR SG)
nebo nad povrchem (u DMP 1G) fjﬁjf:f—rzf;fjff; =

~—4) Stanovit vzdalenost do ktere sema PrOVESt
,,,_vypocet gy

N
7

0 Vysledkem analyzy v1d|teanst| Je pole
\V|d|telnost' tedy barevne zndzornéné castl
. '\terenu (povrchu) ktere jsou viditelné |
v pﬁzadovane vzdalenostl od daneho bodu




VIDITELNOST PO LINII Z

~0 Nastroj VIDITELNOST PO LINII umoZriuje

~znazornit prlmou V|d|telnost wdltelnost
terénu (povrchu) nebo prekazky primé
viditelnosti mezi dvéma vybranyml body

o K provedem analyzyje nutné:
‘1) Vybrat model (zdro; dat) pro vypocet &
2) Vybrat polohu pozorovaaho stanowste a cule ‘

3) Specifikovat vysku pozorovaciho stanowste =
nad terénem (u DMR 4G/a DMR 5G)
nebo nad povrchem (uDMP 1G)

4) Specifikovat vysku cilového) sta novisté
nad terénem (u DMR 4G a DMR 5G)
nebo nad povrchem (u DMP 1G)

O Vyslednd viditelnost v linii pohledu je
zobrazena v grafu

N7 AN\ e
| Zemémeéricky urad NS - http://geoportal.cuzk.cz/



GEOPROCESSINGOVA SLUZBA

GEOPROCESSINGOVA SLUZBA

= zpfFistupnuje geoprocessingovy ndstroj retézici jednu nebo vice geoprocessingovych funkci

GEOPROCESSINGOVY NASTRO)J

= posloupnost funkci, dilcich uloh a operaci
= uzivatelsky kdd (skript) vytvoreny v Pythonu, ktery pouziva vybrané geoprocessingové funkce

Kazda geoprocessingova sluzba je vytvorena publikaci (sdilenim) vysledki pripraveného
geoprocessingovéeho ndstroje, resp. publikaci (sdilenim) kéddu vytvoreného v Pythonu, po jeho
spusténi na serveru.

GEOPROCESSINGOVE FUNKCE

= geoprocessingové funkce ze sady nastroji 3D Analyst Tools -> Visibility s odpovidajicim nastavenim
parametru

O Funkénost ndstroje POLE VIDITELNOSTI je zajiStovana geoprocessingovou sluzbou Viewshed2
O Funkénost ndstroje VIDITELNOST PO LINII je zajiStovana geoprocessingovou sluzbou LineOfSight

0 Funkénost nastroje PROFIL je zajiStovana geoprocessingovou sluzbou Profile



GEOPROCESSINGOVA SLUZBA

GEOPROCESSINGOVA SLUZBA Viewshed2

= zpristupniuje geoprocessingovy ndstroj retézici jednu nebo vice geoprocessingovych funkci

GEOPROCESSINGOVY NASTROJ

= posloupnost funkci, diléich uloh a operaci, které zajistuji pfipravu dat, navazujici analyzu
viditelnosti, zpracovani a ulozeni vysledku

= uzivatelsky kod (skript) vytvoreny v Pythonu, ktery pouziva vybrané geoprocessingové funkce

GEOPROCESSINGOVE FUNKCE POPIS FUNKCE

Priprava dat Priprava dat spociva v:
Buffer_analysis omezeni plochy
Clip_management ofezani rastru
Resample_management fedéni dat, pokud je poZadovdno
Analyza viditelnosti Jadrem ndastroje Viewshed2 je funkce Viewshed2 _3d,
Visibility 3d ktera provadi analyzu viditelnosti
Zpracovani vysledného rastru viditelnosti Zpracovani vysledného rastru viditelnosti
RasterToPolygon conversion Konverze do polygonové tridy prvku
Dissolve_management Slouceni polygont s hodnotou atributu ‘1 (tedy ‘je vidét’)
EliminatePolygonPart_management Shlazeni znacné roztfisténého vysledného pole viditelnosti

provadi funkce uréend k odfiltrovani mensich plosek



Parametr

in_raster
= input raster
vstupni rastr

in_observer_features
vstupni tfida prvki

out_raster
= output raster
vystupni rastr

analysis_type
typ analyzy

vertical_error
vertikalni odchylka

refractivity_coefficient
koeficient refrakce

observer_offset
offset pozorovaciho
stanovisté

inner_radius
vnitfni polomér

outer_radius

VeV

vnéjsi polomér

horizontal_start_angle
pocatecéni horizontalni thel

horizontal_end_angle
koncovy horizontalni uhel

vertical_upper_angle

-

horni vertikalni dhel

vertical_lower_angle
spodni vertikalni uhel

analysis_method
metoda analyzy

Nastaveni parametru funkce Viewshed2_3d

Vstupni rastr je pfipraveny ofezany rastr. Vstupni rastr je transformovén do 3D geocentrického
soufadného systému v priibéhu vypoctu viditelnosti.

Vstupni tfida prvkd (vstupni bod) uréuje,ﬁolohu pozorovatele nebo pozorovaciho stanovisté (X, Y, Z,
kde souradnice Z je odvozena ze vstupniho rastru).

Funkce vytvafi linie mezi pozorovacim stanovistém a kazdou burikou vstupniho rastru, nad kterou_
Frqva;ll analyzu viditelnosti na principu nastroje Line Of Sight, tedy zjiStovani viditelnosti po zadané
inii. Ziskanou hodnotu zapiSe do vysledného rastru (1 = je vidét, O = neni vidét).

FREQUENCY - Pfi frekvencnim typu analyzy (anaVIKsis type = FREQUENCY) obsahuje vysledny rastr
zaznamv(fy))dnotu), kolikrat je mozné kazdou buriku rastru vidét ze vstupniho bodu (pozorovaciho
stanoviste).

Mira nepFesnosti hodnot, tedy oCekavana vertikalni chyba (Root Mean Square error) hodnot vstupniho
rastru. Parametr s vychozi hodnotou 0.

Koeficient atmosférické refrakce. Parametr s vychozi hodnotou 0.13, ktera odpovida stavu za jasného
pocasi pfi normalni vihkosti a obsahu prachovych ¢&astic.

VlySka pozorovatele nebo pozorovaciho stanovisté nad terénem (DMR 4G, DMR 5G) nebo nad povrchem
(DMP 1G), ktera se prida (pripocte) k vysce terénu nebo povrchu prevzate ze vstupniho rastru.

Parametr umoznuje omezit vzdalenost, od které se ma provést vypocet. Volitelny parametr s vychozi
hodnotou 0 metrd. Buriky rastru, které jsou bliZze k pozorovateli, nez je velikost vnitfniho poloméru, jsou
ve vysledku analyzy povazovany za neviditelné.

Parametr umoznuje omezit vzdalenost, do které se ma provést vypocet. Poyinn\'/JQaramet_r s vychozi
hodnotou 2000 metr(. Uzemi lezici za danou hranici neni zahrnuto do analyzy viditelnosti.

Parametr umozZriuje omezeni zorného lc()ole nastavenim pocatecniho horizontalniho Ghlu v rozmezi
hodnot od 0 do 360, s 0 orientovanou k severu. Volitelny parametr s vychozi hodnotou 0.

Parametr umozZriuje omezeni zorného pole nastavenim koncového horizontalniho dhlu v rozmezi hodnot
od 0 do 360, s 0 orientovanou k severu. Volitelny parametr s vychozi hodnotou 360.

Parametr umoi_ﬁulje,omezeni zorného pole nastavenim horniho vertikdlniho Uhlu v rozmezi hodnot
od 0 do 90. Volitelny parametr s vychozi hodnotou 90.

Parametr umoi.ﬁulje,omezem' zorného pole nastavenim spodniho vertikalniho uhlu v rozmezi hodnot
od 0 do 90. Volitelny parametr s vychozi hodnotou -90.

Parametr nastavuje metodu analyzy tak, Ze vypocet probihégo linii viditelnosti pro vSechny pixely rastru
v pevné stanoveném poradi pro pozorovanou oblast. ALL_SIGHTLINES je vychozi metoda.

Typ dat

Raster Layer

Feature Layer

Raster

String

Linear unit

Double

Linear unit

Linear unit

Linear unit

Constant

Constant

Constant

Constant

String



Nastaveni parametru funkce Viewshed2_3d

; o v . A~
0 Nastaveni parametru vnéjsiho poloméru (outer radius) /
omezuje prostor, ve kterém se provede analyza |"ﬂm
- AZ2
viditelnosti, na kruhové pole. 7/ e =Y
O Pfi nastaveni vnitfniho poloméru se analyza provadi od Horizon

. T OF1=0FFSETA
T, Mrie: OF2 = OFFSETH
AZ1= AZIMUTHY
AZZ = RZIMUTHZ
W1 = VERT
W2 = VERTZ

minimalni vzdalenosti R1 (vnitfni polomér) do zadané
maximalni vzdalenosti R2 (vnéjsi polomér) na poli tvaru
mezikruzi (R2-R1).

R1=RADIUSY
s R = RADILS2
0 Nastaveni parametr( pocatecniho [ vismisoweis e D e
. Paints “ | DistanceMaximum  °
(horizontal _start_angle) a koncového I = Vadstenost do et 56

¢ Paints bude provadét analyza

(horizontal_end_angle) horizontalniho Ghlu umoZiuje

ObserverOffset

omezeni zorného pole do tvaru kruhové vysece (H2-H1),

[2000]
ve které se provede analyza viditelnosti. | ((’ ., .
’ o 7 . || HorizontalEndAngle (optional)
0O Nastaveni parametrQ horniho (vertical_upper_angle) —
a spodniho (vertical lower_angle) vertikalniho Ghlu Hetictonaoge (etons) _
ResampleSize (optional)
- umoziuje omezeni zorného pole do tvaru mezikruzi T ©

(V1=V2).

ok | [ cencel | [Environments...] [ <<tiderep | [ ToolHep




REST URL Geoprocesingovych sluzeb:

http://ags.cuzk.cz/arcgis2/rest/services/Visibility DMR4G/GPServer
http://ags.cuzk.cz/arcgis2/rest/services/Visibility DMR5G/GPServer
http://ags.cuzk.cz/arcgis2/rest/services/Visibility DMP1G/GPServer

http://ags.cuzk.cz/arcgis2/rest/services/LineOfSight DMR4G/GPServer
http://ags.cuzk.cz/arcgis2/rest/services/LineOfSight DMR5G/GPServer
http://ags.cuzk.cz/arcgis2/rest/services/LineOfSight DMP1G/GPServer

http://ags.cuzk.cz/arcgis2/rest/services/Profile_ DMR4G/GPServer
http://ags.cuzk.cz/arcgis2/rest/services/Profile_DMR5G/GPServer
http://ags.cuzk.cz/arcgis2/rest/services/Profile_DMP1G/GPServer

SOAP URL Geoprocesingovych sluzeb:

http://ags.cuzk.cz/arcgis2/services/Visibility DMR4G/GPServer
http://ags.cuzk.cz/arcgis2/services/Visibility DMR5G/GPServer
http://ags.cuzk.cz/arcgis2/services/Visibility DMP1G/GPServer

http://ags.cuzk.cz/arcgis2/services/LineOfSight DMR4G/GPServer
http://ags.cuzk.cz/arcgis2/services/LineOfSight DMR5G/GPServer
http://ags.cuzk.cz/arcgis2/services/LineOfSight DMP1G/GPServer

http://ags.cuzk.cz/arcgis2/services/Profile DMR4G/GPServer
http://ags.cuzk.cz/arcgis2/services/Profile. DMR5G/GPServer
http://ags.cuzk.cz/arcgis2/services/Profile_ DMP1G/GPServer http://geoportal.cuzk.cz/



UKAZKA MAPOVE APLIKACE

http://ags.cuzk.cz/dmr/

@ Zemémericky urad http://geoportal.cuzk.cz/
ZU ,


http://ags.cuzk.cz/dmr/

UKAZKA MAPOVE APLIKACE

POLE VIDITELNOSTI

0 Lokalita: JeStéd

0 Zdroj dat: DMR 5G

0 Vyska nad povrchem: 2m

0 Vzdalenost pro vypocet: 2 000 m

POLE VIDITELNOSTI

0O Lokalita: Staroméstska radnice
0 Zdroj dat: DMP 1G

QO Vyska nad povrchem: 2m

0 Vzdalenost pro vypocet: 2 000 m

@ Zemémericky urad
ZU

http://geoportal.cuzk.cz/



UKAZKA MAPOVE APLIKACE

VIDITELNOST PO LINII
0 Lokalita: Ladvi (DBP)—Jestéd (RVO)
0 Zdroj dat: DMP 1G

0 Vyska nad povrchem: 2m

VIDITELNOST PO LINII
O Lokalita: Kli¢ — Milesovka
0 Zdroj dat: DMR 5G

0 Vyska nad povrchem: 2m

@ Zemémericky urad http://geoportal.cuzk.cz/

ZU



Dékujeme za pozornost!

Viola DITETOVA
Antonin BACO
Milan KRIZEK
Petr CERVENY

Kontakt:

viola.ditetova@cuzk.cz

antonin.baco@cuzk.cz

@ Zemémericky urad http://geoportal.cuzk.cz/
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