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Podstawowym produktem uzyskiwanym z danych lotniczego skaningu laserowego jest Nume-
ryczny Model Terenu (NMT). Utworzenie doktadnego NMT w znacznym stopniu uwarunkowane jest
poprawnoscia filtracji danych skaningu. Zadna z automatycznych metod filtracji nie daje jednak
skutecznosci o wartosci 100%, dlatego tez proces automatyczny musi by¢ zweryfikowany manualnie.
Z racji duzych zbioréw danych skaningu laserowego nawet jednoprocentowy wzrost dokladnosci
filtracji automatycznej przyczynia si¢ do znacznego ograniczenia kosztownej pracy manualne;.

W wyniku wczesniejszych badan, autor opracowat dwa zestawy algorytmow filtracji danych
lotniczego skaningu laserowego, wykorzystujace modele wielomianowych powierzchni ruchomych
imodele aktywnych powierzchni. Mimo duzej skuteczno$ci opracowanych metod filtracji (okoto
90% dla metody wielomianowych powierzchni ruchomych i 95% dla metody aktywnych powierzch-
ni), w wynikach filtracji czgsto wystgpowaly bledy typowe. Bledy te postanowiono ograniczyé
wprowadzajac do algorytméw dodatkowe informacje a priori, dzigki czemu zwigkszona zostanie
réwniez doktadnos¢ opracowanych metod filtracji danych lotniczego skaningu laserowego.

Pierwszymi z wprowadzonych do algorytméw informacjami a-priori sg graniczne wartosci wy-
sokosci terenu, dla ktéorego opracowywane sa dane. Punkty skaningu o wysokosciach spoza okreslo-
nego przedziatu traktowane beda wowczas jako punkty nie nalezace do powierzchni terenu. Poniewaz
tereny zabudowane nie posiadaja z reguty duzych lokalnych deniwelacji terenu, opisywane podejscie
spowoduje wstgpne odrzucenie wielu punktow stanowiacych odbicie wiazki lasera od dachéw
budynkdéw. Dzigki temu ograniczone zostana typowe biedy filtracji typu II. Uwzgledniony w algo-
rytmach przedzial wysokosci okre§lony moze by¢ na podstawie, np. projektu lotu, map topograficz-
nych, a dla niewielkich zbioréw danych réwniez dzigki wizualnej analizie chmury punktow.

W obu opracowanych metodach filtracji tworzone sa pewne powierzchnie bedace modelami terenu.
Niestety powierzchnie te sa gtadkie, dlatego tez w okolicach linii nieciaglosci terenu wystepuja najwigksze
rozbieznosci pomigdzy modelem, a rzeczywista powierzchnia terenu. Wprowadzenie do algorytmow
filtracji informacji a-priori o polozeniu znanych punktow powierzchni terenu wystepujacych na liniach
nieciaglodci lub w ich bliskim sasiedztwie spowoduje zredukowanie owych rozbieznosci. Skutkiem tego
bedzie réwniez ograniczenie bledow filtracji typu 1. Znane punkty powierzchni terenu moga by¢ m.in.
wskazane manualnie, pochodzi¢ z bezposredniego pomiaru terenowego lub stanowi¢ zatamania linii
szkieletowych wymodelowanych z danych skaningu. W metodzie wielomianowych powierzchni rucho-
mych znane punkty powierzchni terenu uwzglednione zostaty dzigki modyfikacji wartosci funkcji thumie-
nia, a w metodzie aktywnych powierzchni dzigki modyfikacji wartosci energii zewngtrznej.

Testy numeryczne algorytméw filtracji uwzgledniajacych dodatkowe informacje a-priori prze-
prowadzono na rzeczywistych danych lotniczego skaningu laserowego posiadajacych dane referen-
cyjne. Uwzglednienie granicznych wartosci wysokosci terenu spowodowato $redni wzrost doktadno-
$ci filtracji o okoto 5% i 1% odpowiednio dla metody wielomianowych powierzchni ruchomych
i metody aktywnych powierzchni. Znane punkty powierzchni terenu uwzglednione w opracowanych
algorytmach filtracji rowniez spowodowaly zwigkszenie dokladnosci filtracji. Wzrost ten nie byt
jednak tak znaczacy i dla obu metod maksymalnie wyniost okoto 1%.
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