
Saját fejlesztések
Meshroom illesztőpont támogatása még gyerekcipőben jár, ebből a szempont-
ból nem teljesen felelt meg az automatizálási igényeinknek. Mivel nyílt for-
ráskódú szoftver, lehetőségünk volt Python nyelven néhány kiegészítés 
elkészítésére.

Elsőként a Find-GCP segédprogramhoz készítettünk Meshroom specifikus 
kimeneti formát, mely a WebODM-ben használatos adatokon kívül, a Meshroom 
számára fontos jellemzőket is tartalmazza. Ezután magához Meshroom-hoz 
írtunk egyedi feldolgozási blokkokat.

Az ImportMarkerFeatures blokk egy CSV ál-
lományt beolvasva elkészíti a Meshroom által 
értelmezhető illesztőpont leíró fájlokat. Az így 
3D-ben rekonstruált illesztőpontok később 
használhatók georeferálásra.

Az SfMTransformFromMarker blokk a Mesh-
room beépített transzformációs blokkjának egyedi 
változata, mely egy CSV állományból tölti be az il-
lesztőpontok koordinátáit, a kényelmetlen kézi 
megadás helyett. 

VizsgálatVizsgálat

A poszteren fotogrammetriai feldolgozó szoftverekkel elérhető pontosságot vizsgáljuk egy épületrészlet, a BME K épületet és a 
könyvtárat összekötő Sóhajok hídjának példáján. Munkánk során vizsgáltuk, hogy a különböző távolságból készített felvételek illetve 
azok kombinált feldolgozása hogyan befolyásolja a képekből előállított pontfelhő pontosságát.
Céljaink között szerepelt, hogy igazoljuk a nyílt forráskódú feldolgozószoftverek alkalmazhatóságát és olyan technológiát mutassunk 
be, melyet kis költséggel bármelyik földmérési vállalkozás alkalmazhat. A választásunk két már hosszabb ideje fejlesztett, stabilan 
működő feldolgozó szoftverre a WebODM-re és a Meshroom-ra esett. A pontfelhők ellenőrzését a CloudCompare programban 
végeztük el. Emellett több kisebb programfejlesztést hajtottunk végre a nagyobb fokú automatizálás érdekében.

Három különböző távolságból, összesen 62 fényképet készítet-
tünk, melyeket a választott szoftverekben külön csoportokban 
dolgoztunk fel. Az előállított 3D pontfelhők pontosságát 38 darab, 
mérőállomással bemért ellenőrző ponthoz viszonyítva vizsgál-
tuk.

A legnagyobb pontosságot a közeli és 
távoli fényképek kombinációjával tudtuk 
elérni. Ekkor az eltérések 80%-a 1 cm 
vagy az alatti volt. 

A WebODM-ben és Meshroom-ban előállított pontfelhőket 
összehasonlítva zömében 2-9 mm-es eltéréseket látunk.

Az eredmények azt mutatják, hogy WebODM és Meshroom ha-
sonló pontosságot tud elérni. A legfőbb különbség abban van, 
hogy Meshroom-ot elsősorban háromszög térhálós modellek 
előállítására tervezték, így a szigorúbb szűrések miatt, jóval rit-
kább pontfelhőt állít elő.

Áttekintés

WebODM Távol (20 m) Közép (15 m) Közel (5 m) Közel + Közép Közel + Távol
Képek száma [db] 6 18 38 56 44

Rekonstruált pontok [db] 2 890 546  9 038 028  24 452 065   35 721 622   27 129 297   
Átlagos terepi felbontás [cm] 0.12 0.09 0.07 0.08 0.08

Átlagos maradék ellentmondás 
az illesztőpontokban [mm]

13 6 8 6 6

Meshroom Távol (20 m) Közép (15 m) Közel (5 m) Közel + Közép Közel + Távol
Képek száma [db] 6 18 38 - -

Rekonstruált pontok [db] 755 498      2 258 190  3 200 876     - -

Átlagos maradék ellentmondás 
az illesztőpontokban [mm]

14 8 9 - -
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