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Introduccion

e Sensor digital de linea, con tres
posiciones:

= Nadiral
= Anterior
= Posterior

e Montado con sistemas inerciales y GPS:
reqistro de giros y posicidn en la toma

e Se obtienen fres imagenes continuas
. = ° Noposible aplicacion modelo
tradicional fotogramétrico
J dlul e Mejoras radiométricas
e No dependencia de digitalizacion de
fotogramas

Manuel Quiros y José Juan Arranz



Congreso internacional de Ingenieria Geomatica y Topografica
(Valencia 2008)

GEODESIA Y CARTOGRAFIA

El sensor ADS40

e |nicialmente, 7 sensores:

= Tres
pancromaticos

= Tres en color (RGB)
= Uno infrarrojo

e Cadaimagen
compuesta como unién

de lineas
g DOTOS de OrienTOCién oomlwesdop;bslheas
para cada linea i

e Utilizacion de Applanix
para sincronizar datos

E.T.S. DE INGENIERIA EN TOPOGRAFIA UNIVERSIDAD POLITECNICA DE MADRID

B compuesto por la lineas -mmpueslo porlas lineas
de vista nadiral de la vista hacia delante
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El sensor ADS40

Imagen hacia
delante

Imagen nadiral

Imagen hacia
atras

o

Diferente zona para la misma
posicion del sensor

Mima zona para posiciones diferentes
del sensor (angulos de vista)
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Modelo matemadatico

e Diferente al modelo fotogramétrico tradicional

e Imagen en bruto (nivel cero) no util para
fotogrametria

e Necesidad de rectificacion
e Utilizacidn de un plano focal
e Necesidad de calibracion de la cadmara

e Utilizacion de los datos de orientacidn y posicion
tomados en el vuelo:;

= Transformacion a un sistema local (SLR)

= Transformacion a un sistema rectangular de
coordenadas (por ejemplo, UTM)
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Modelo matemadatico
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Calibracion nadiral

ADS_ CALIBRATION_FILE 1
CALIBRATION_SOURCE "ORIMA"
CAMERA_NAME '30038"
SENSOR_LINE "REDNOOA"
CALIBRATION_DATE "Wed Sep 28 2005"
FOCAL_LENGTH_MM  62.7000000000

NUM_PIXELS 12000
PIXEL_SIZE 0.0065000000
PAV_Z_OFFSET 0.171
START_XY

1.0688440000 -39.1615560000
1.0688490000 -39.1547730000
1.0688460000 -39.1479970000

1.0736160000 39.2061780000
1.0736170000 39.2129630000
1.0736240000 39.2197410000
END_XY

UNIVERSIDAD POLITECNICA DE MADRID

Archivos de calibracion

Calibracion Hacia Delante
ADS_ CALIBRATION_FILE 1
CALIBRATION_SOURCE "ORIMA"
CAMERA_NAME '30038"
SENSOR_LINE "PANF28A"
CALIBRATION_DATE "Wed Sep 28 2005"
FOCAL LENGTH_ MM 62.7000000000

NUM_PIXELS 12000
PIXEL_SIZE 0.0065000000
PAV_Z_OFFSET 0.171
START_XY

35.3287990000 39.4169800000
35.3291060000 39.4107900000
35.3294260000 39.4046010000

35.1905470000 -39.4021350000
35.1902190000 -39.4083360000
35.1899030000 -39.4145440000
END_XY
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" Proceso de integracion en DIGI3D (terreno-pixel)

e Dartos iniciales:

» Imagen rectificada a altura media del ferreno
(nivel 1)

= Orientaciones exteriores de cada linea de la
imagen nivel 0 en SLR

o Objetivo:

= Partiendo de punto de coordenadas ferreno
buscar pixel en imagen derecha e izquierda
para obtener estereocscopia
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Proceso de cadlculo (terreno-pixel)

1. Transformacion de coordenadas tferreno a SLR
2. Transformacidn de SLR cota real a plano focal

3. Transformacidon de plano focal a SLR cota de
rectificacion

4. Transformacion de SLR cota rectificacion a pixel en
el nivel uno
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1, Transformacion de coordenadas terreno a SLR

Sistema de referencia WGS-84

Coordenadas proyeccion (UTM) E,N,H orometica
Coordenadas geot;rdficos @. AN ipsoidan
Coordenadas giocénTricos XYL
Coordenodis SLR XY .4,

Plano tangente al elipsoide en un punto
Llamado punto de anclaje
Longitud y Lafitud conocidas
Estd en el centro de la pasada
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2. Transformacion de SLR cota real a plano focal

e Busqueda de la orientacion exterior en el nivel O:
= Proceso iterativo
Busqueda en un rango amplio
Debido a movimientos, las lineas no son continuas

Se calcula el punto interseccidn entre el rayo punto
objeto — punto principal y el plano focal

Se calculan las distancias entre el eje del CCD y ese
punto inferseccion

Se almacenan las dos lineas mejores (las dos distancias
menores)

Se realiza interpolacion sub-pixel, si son consecutivas

e Con esa orientacion exterior se obtienen las ecuaciones de
colinealidad

e Se transforman las coordenadas SLR cota real a plano focal
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2. Transformacion de SLR cota real a plano focal

oL Foo (Pe = Xo) + 1oy (P, =Yy ) + 105 (P, — Z,)
" o (Pe = Xo) + 1oy (P, =Yy ) + 1y (P, — Z,)
p;:_c.rlo(Px—XO) n (P, -Y,)+n, (P, - Z,)

oo (Pe = Xo) + 10, (P, =Y, ) + 10y (B, - Z,)

c: focal

R: matriz con los dngulos de rotacion

o X,YZ, coordenadas del centro de proyeccion
e Pardmetros dependientes para cada linea de

nivel cero
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3. Transformacion de plano focal a
SLR cota de rectificacion

e Se utiliza la cota de rectificacion

e Se uftilizan las ecuaciones de colinealidad extraidas

e Se calculan las coordenadas SLR a la de cota de
rectificacion

e Con esta cota media se calculd la rectificacion del
nivel 0 a nivel 1
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3. Transformacion de plano focal a
SLR cota de rectificacion

/’ /’

Too Px T ToPy —T0C
/ /

Too Py + r12py —TyC
/ /’

T'o1 Py t rllpy —TIyC

/ /
Too Py t r12py —TyC

Px :XO +(Pz _XO).

P, =Y, +(B, - X,)-

R: matriz con los dngulos de rotacion
c: focal
X,YZy: coordenadas del centro de proyeccion

Pardmetros dependientes para cada linea de
nivel cero
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4. Transformacion de SLR cota rectificacion a
pixel en el nivel uno

e Transformacion inmediata mediante una 2D

e LOs pardmetros giro, escala y traslacion se
proporcionan en el archivo de soporte

p. =m- (P, cosa—P,sena) - X,
p, =lineas — (m (P, sena +P, cos &) - yoﬁset)
e Donde:
= m es el factor de escala

" Xt © Vorrset - 11ASIACIONES
= o es el dngulo de rotacion
= ineas es el nUmero total de lineas
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| Proceso de integracion en DIGI3D (pixel-terreno)

e Dartos iniciales:

» Imagen rectificada a altura media del ferreno
(nivel 1)

= Orientaciones exteriores de cada linea de la
imagen nivel 0 en SLR

o Objetivos:

= Partiendo de las coordenadas pixel en dos o
tres imAgenes (por correlacion) obtener las
coordenadas terreno
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Proceso de cdlculo (pixel-terreno)

1. Transformacion de coordenadas pixel en nivel uno a
SLR (sélo X, e Y))

2. Transformacion de coordenadas SLR mds cota de
rectificacion a plano focal

3. Cdlculo de las coordenadas SLR (X, Y, Z,) a partir de
las coordenadas plano focal de, al menos, dos
imagenes

4. Transformacion de coordenadas SLR a terreno

Manuel Quiros y José Juan Arranz

17



Congreso internacional de Ingenieria Geomatica y Topografica

(Valencia 2008)

E.T.S. DE INGENIERIA EN TOPOGRAFIA UNIVERSIDAD POLITECNICA DE MADRID
GEODESIA Y CARTOGRAFIA

Transformacion de coordenadas pixel en
nivel uno a SLR (sélo X, e Y))

e Mediante transformacion 2D

e Par@metros proporcionadas en el | , I"
' pixeles
archivo de soporte
e Donde:

= m es el factor de escala

" Xoitot © Vorret - 11ASIACIONES

= oz es el dngulo de rotacion

» ineas es el numero total de lineas

\ 4 lineas

1 1 1 - 1
P = —( D + xoffset) . cosa+—(lmeas N N yoﬁset) -Sseno
m m
B, =——(P} + Xyoul ~(ttneas - p!
v =T Ds + Xopser -sena+;( ineas — p; +yoffset)-cosa
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Transformacion de coordenadas SLR mas
cota de rectificacion a plano focal

e BUsqueda de la orientacidn exterior para las
coordenadas X, Y, y cota de rectificacion

e Proceso de busgueda similar al anterior

e Obtencion de las coordenadas en plano focal
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Cadlculo de las coordenadas SLR (X,Y,Z))
a partir de las coordenadas plano focal

e Necesidad de al menos dos imagenes
e Se ufilizan Minimos Cuadrados
e Obtencidn de las coordenadas SLR

e Coordenadas diferentes a las anteriores
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Transformacion de coordenadas SLR a terreno

Cdlculo geodésico, inverso al anterior

Coordenadas SLR XY, .Z,
¢
Coordenadas geoceéntricas X,Y,Z
\
Coordenadas geograficas ¢,A,h eipsoican

\J

Coordenadas proyeccion (UTM) E,N,H ortomstica
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Grqciqs por su atencién

Integrqcmn en la estqcmn

fotogrqmeirlcq DIGI3D de
es q; locedentes. cel sensor
2 linea Leica ADS40
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