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Automaticka klasifikace obrazovych dat ziskanych z UAV

v okoli malych vodnich ploch

"'.-u.- - =1 . A - - H = - - s . i i
- r'_ ,_J e Tt - . Tt S = BT - A - L e g - gl | . == . A . Y . e 4 1 _-'-""! e ety s - L e L =’ T, g, S PSR e, - - B Foa T s I 5 g . 1.3 o e
] g E a = ’ = - s . - = . & -, . L] s | .__l | i X L " - e b i i ¥ 3 -, g _ 1
EE ¥ L il = - i ar A o E ek e d = a } - e i Sy i k. ¥ Naidl. & 1 F =N T e D e e : i, i & Tds - = RiLEL- = it i el T e T T

| Sbér dat pomoci UAV predstavuje rychlou a nizkonakladovou moznost ziskani dat s vysokym prostorovym rozlisenim, vhodnych nejen |
; pro identifikaci vegetace v blizkosti malych vodnich ploch. Spektralni rozliseni zavisi na pripojeném sensoru. Takto ziskana data mohou |

|| slouzit pro sledovani zmen vegetace. Pro ziskani kvalitnich dat je potreba mit let UAV naplanovany predem. Rychlou volbou |
| pro identifikaci vegetace a dalSich typu povrchu v porizenych datech je klasifikace obrazu, mezi tyto metody patri Iso Cluster |
a Maximum Likelihood. 4
Poster ukazuje, jak lze vyuzit ruzné metody klasifikace z RGB dat porizenych levnéjSim typem dronu a porovnava vysledné hodnoty |
klasifikace do jednotlivych predem definovanych trid. h
Snimkovana byla ¢ast rybniku Skrin. Jeho celkova o
rozloha je 26,9 ha. Uzemi leZi severné od mésta kovka
Pardubice a je velmi bohaté na rybniky. Oblast
zajmu je rovinna, leZici cca 220 m n. m. Uzemi
pokryva vodni hladina, sezonné zaplavena zelen,
vegetace véetné stromd, suché rakosi, suché trava
a suché stromy. Uzemi bylo vybrano pro &lenitost
brehové linie a dostupnost.
Planovaniletu a sber dat Automaticka klasifikace vyuzivd metody Fizené a nefizené klasifikace. Nefizend
Pro monitoring rybniku Skrin bylo pouzito UAV, konkrétne Phantom 3 klasifikace je zaloZzena na shlukovani pixelt dle spektrdlni podobnosti.
Professional s vestavénou 2,7K Ultra HD DJI kamerou. Phantom 3 ma Pro zpracovani dat byla vyuzita nefizena klasifikace dostupna v aplikaci ArcGIS
nasledujici charakteristiky: hmotnost 1 216 g, 4 motory, max. rychlost Desktop — metoda Iso Cluster. Pri rizené klasifikaci je treba definovat trénovaci
4 stoupdni 5 m/s, max. rychlost fizeného klesani 3 m/s, max. rychlost 16 a testovaci mnozinu. Trénovaci mnozina je vytvorena uzivatelem a jednotlivé
i, m/s, max dostupna vyska 6 000 m, max dosah 1 000 m, max. letovy ¢as skupiny jsou idealné homogenni. Testovaci mnoZina vstupuje do nasledné

cca 25 minut. Toto UAV ma nasledujici omezeni: provozni teplota
0 2C - 40 2C; rychlost vétru do 10 m/s; viditelnost vétsi nez 100 m;
nesmi se tvorit namraza na vrtulich; nelze pouzit pri atmosférickych
7| srazkach. Kamera ma senzor Sony Exmor R BSI 1/2.3", 12.4M
4 efektivnich pixelt (12.76M celkem), zorny uhel 94°, ohniskova
o vzdalenost 20mm (ekvivalent 35 mm formatu), f/2.8 ostreni do ee.

automatickeé klasifikace obrazu dle trénovaci mnoziny. Vyuzity byly metody rizené
klasifikace dostupné v aplikaci ArcGIS — metody Maximum Likelihood a Interactive
Supervised Classification.
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LepsSich vysledkU klasifikaci lze dosahnout pri klasifikaci do vice tfid a naslednym
spojovani trid do pozadovanych shlukd klasifikacnich trid. Pro rizené klasifikace
ostacuje vytvoreni dvojnasobku trénovacich mnozin nez jen pozadovanych typu povrchu. U nerizené
Snimkovani probiha v zajmoveém uzemi dlouhodobe. Dny snimkovani byly voleny na zakladeé meteorologicke lasifikace je to 3az 5 a vice ndsobek poctu vytvorenitfid, nez je pozadovany vysledny pocet tiid.
situace a ¢asovych moznosti pilotd tak, aby snimkovani probéhlo jednou mési¢né za podobnych podmm‘ek

Rybnik SkFifi je snimkovan opakované v dopolednich hodinach (mezi9 a7 10 hod) podle stejného letového "-E Wsledkya interpretace

planu. Letovy plan byl pripraven v aplikaci DJI Ground Station Pro. Vyska letu byla 40 m, primeérna rychlqst DR R A1 o) [2c v aplikaci ArcGIS snadno vypotitakeacto aastrojem  Calculate
2,2m/s. ?Oia {edncl)ho letu byI? ccah15 mIIISUt 2 pltr:edstaula k polk<ryt| celeh(|)< uzemi. Ckelkkc))vla deolka Iletu bTIa - _areas “ Tento nastroj vytvoFi novou vrstvu s rozsifenou atributovou tabulkou o vypoéitané plochy viech

Analyst”. V tomto toolbaru je moznost zobrazeni histogramu dané klasifikované vrstvy, ale zobrazuje se
g byl zajmcIJve e pokryto§r?ehema Iedem ! :' ':. 4  BYat o ;-' pouze Cetnost jednotlivych tfid. Proto je potreba oba vysledky vyjadrit jako procentni podil pro celé
zajmove uzemi.

; Zpracovanldat ' Aok Sib | J

Pro zpracovani snimk@ byly vyuZity tfi programové nastrOJe z toha dVa prd tvoibu mozaiky a Jhdenf
pro klasifikace a vizualizace vysledku. Pro tvorbu mozalky byly paralelné pouzity aplikace OneButton 5.0
a Microsoft ICE 2.0.3.0. OneButton je placend komeréni aplikace pro tvorbu mozaik. Tato aplikace

4| poskytovalavelice dobré vysledky i se zachovanim souradnicového systému vysledné mozaiky. Microsoft ICE
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L . d 5 = A A } ) - i s Shape * | Id Type Shape Length | Shape Area F_AREA w
je freeware aplikace pro tvorbu panoramat, ale Ize v ni poskladat i mozaiky z leteckych snimku. Vyhodou ICE > TlPolygon | 1|Brenova vegetace 468,963334 | 2995 982541 2995 982541
i - i P o R H . ) 3 “ , N, 3 r 2 | Polygon 2|Led 274 674455 1148,421598| 1148,421598 b
je rychla tvorba mozaik. Nevyhodou pri tvorbé mozaiky je ztrata GPS souradnic nove vytvorené mozaiky. 3[Polygon | 3|Voda 742,747432| 6433526823 | 6433,526823

4 | Polygon 4 | Zaplavovane pasmo 103,088131 118,843355 118,843355 =

V praci Nove vytvorené mozaiky je treba rektifikovat na mapové poklady nebo spravné umistény snimek
pro nasledné pouziti v prostorovych analyzach. Pro klasifikace obrazu byl pouzit program ArcGIS Desktop
10.5. Pro dalsi praci byla pouzita mozaika ze softwaru OneButton. Jako souradnicovy systém byl pouzit WGS
1984 UTM zéna 33N. V ramci pripravy dat pro klasifikaci byla mozaika oriznuta tak, aby stale obsahovala
co nejvice povrchu. Ofezané uzemima rozlohu 1,07 hektaru.

Pro ovéreni spravnosti a presnosti klasifikace byly nejdrive vytvoreny polygony jednotlivych typu povrchﬁ
manualne. Manualnl neboli rucnitvorba polygonu je zdlouhavy proces, protozZe je vytvaren ru¢né na zaklade
lidského vnlmahrkra?lny SIedovane typy povrchu jsou vegetace, zaplavované pasmo, voda a led.

J

Tabulka a graf rozloh jednotlivych kategorii z manualni identifikace pouzity pro hodnoceni automatickeé klasifikace.
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metodami klasifikace [%6]

Plochy povrchi ziskané rdznymi

Porovnani klasifika¢nich vysledkd metod
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metodami klasifikace [%]
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Plochy povrchi ziskané raznymi

Porovnani klasifika¢nich vysledkd metod s vice tfidami
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Jegetace Led Voda E;'-'c'-'an'e pasmo o Vegetace Led Voda E;avcvané pasmo ,1:#

% Graf porovndava vysledky jednotlivych Graf porovnava vysledky jednotlivych
e metod klasifikace, pfi klasifikaci metod klasifikace, pfi klasifikaci do vice trid.

de i U nerizené klasifikace je to do 20 tfid a u fizenych

_ je to do 7 trid. Tridy byly nasledné slouceny do poctu

*‘f pozadovanych trid.

I

l": Ruéni identifikace Maximum Like Interactive Iso Cluster Rucni identifikace ML 7 trid Inter 7 trid IsoCl 20 trid

J Typ Rozloha Rocet Pocet Pocet Typ Rozloha Pocet Pocet Pocet

[m72] [%] |pixeld  [%] [pixeld [%] |pixeld [%] [m"2] [%] |pixeld [%] |pixeld [%] |pixeld [%]

J Bfehova vegetace 2995,982541 28,01|142530 38,81| 159708 43,48|18549 5,05 Brehova vegetace 2995,982541 28,01| 103484 28,18|126690 34,49(73273 19,95

’ Led 1148,421598 10,74[31262 8,51 |28245 7,69 |71335 19,42 Led 1148,421598 10,74(26587 7,24 124345 6,79 [41564 11,32

g Voda 6433,526823 60,14 |158746 43,22 | 169997 46,28 | 243835 66,39 Voda o 6433,526823 160,14 134789 53,03]208030 56,64 240838 165,59
i ,!l Zaplavované pésr‘no 118,843355 1,11 [34752 9,46 | 9340 254 33571 9,14 Zaplavované pasmo | 118,843355 1,11 | 42430 11,55]|7625 2,08 | 11555 3,15

; Tabulka hodnot ruc¢ni identifikace Tabulka porovnani hodnot jednotlivych

5 h a automatickych klasifikaci do 4 trid, v %. klasifikacnich metod pro vice trid,

: U automatickych klasifikaci uvedeny vyjadrené v %.

) pocty pixelu jednotlivych trid klasifikaci
= na celém snimku.
2
|

_ Z grafl a tabulek je vidét, ze klasifikace do vice tfid s naslednym spojovdnim do konecného poctu
= : pozadovanych trid poskytuje lepsi vysledky s hodnotami blizSimi hodnotam ziskanych manualni
&z interpretaci. Nutnosti je ale dalsi zasah.
= Nejvetsi chyba pri automatickych klasifikacich nastava pri klasifikaci mélké vody, kterou vyhodnocuiji
-y jako vegetaci, proto je lepSi zpUsob klasifikace do vice trid s ndslednym spojovanim.
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Software: OneButton 5.5, ICE Microsoft, ArcGIS Desktop 10.5.1, CoreIDRAW 2019, Corel PHOTO-PAINT 2019, Hardware: DELL OPTIPLEX 9020, Intel (R) Core (TM) i5-4590 CPU, 3,30 GHz, 8 GB RAM, HP DesignlJet 5500
Mapovy podklad: CUZK
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