


• Sdružený senzor (iPhone 14 a 15 Pro)
• ToF senzor (256x192 px) + confidence map (0,1,2)

• Fotoaparát (3024x4032 px)

• GNSS přijímač - viDoc

• Pix4Dmatic / Pix4DSurvey
• v 1.47-1.51-1.68



•Dokumentace místa dopravní nehody

•Dokumentace poškození vozidel

•Dokumentace interiéru vozidla











• Leica GS18
• 2000 bodů

• 100 měření (10x) 

• viDoc
• 5 s (10 měření)

• 10 s (10 měření)

• 15 s (10 měření)

• Souřadnicové systémy
• S-JTSK + Bpv

• ETRS89

• ČÚZK transformace

(ETRS89 -> S-JTSK)
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GSD 1cm/px
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GSD 1cm/pxGSD 1cm/px
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• Platí podobné zásady jako v případě digitální obrazové korelace

• Odolnost na zkušenosti a schopnosti osoby provádějící měření 

• Odolnost vůči zhoršeným světelným podmínkám

• GNSS přijímač je výhodou, ale není všespásný

• Podrobná hustá bodová mračna – s vysokou mírou šumu

• Vysoká dosahovaná přesnost v případě dokumentace izolovaných 
objektů

• Vhodná kombinace zdrojů dat – kompenzace vzájemných limitů

• Pro oblasti většího rozsahu – nutno implementovat vlícovací body



22


	Snímek 1: Hybridní sběr dat pro dokumentaci dopravních nehod
	Snímek 2: ViDoc + iPhone + Pix4Dmatic
	Snímek 3: Řešené úlohy
	Snímek 4
	Snímek 5
	Snímek 6
	Snímek 7
	Snímek 8: Vlícovací body
	Snímek 9: Mesh modely
	Snímek 10
	Snímek 11
	Snímek 12
	Snímek 13
	Snímek 14
	Snímek 15
	Snímek 16:   
	Snímek 17
	Snímek 18
	Snímek 19: Deformace části vozu
	Snímek 20
	Snímek 21: Závěr
	Snímek 22: Děkuji za pozornost

