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1 UVOD

V rdmci projektu TJ04000441 programu na podporu aplikovaného vyzkumu TACR Zéta
vznikla 3D Mapa profilu testovanych vinohradi. Jedna se o vinohrady vinat'stvi Sonberk,
kde je v roce 2021planovano umistit jak opticky detektor,tak ak¢ni Cleny.

Pro ucely umisténi pasivniho optického lokatoru a aké¢nich ¢leni, které budou mit za cil
plasit hejna Spackd, byla vytvorena specializovana 3D mapa vyskového profilu vinohradu.
Podkladem pro tuto mapu byly snimky vytvorené pomoci kamery umisténé na
licencovaném bezpilotniho letounu, ktery reSitelsky tym vlastni. V tab. 1.1 je specifikovan
typ dronu, pouZzita kamera pro snimkovani a software pro zpracovani obrazovych dat.

Tab. 1.1 Parametry snimaci sestavy

Typ dronu DJI Matrice 600 pro
Typ kamery Workswell WIRIS Pro Sc
Klimatické podminky Jasna obloha, bezvétri
Software pro planovani letové trasy Pix4Dcapture
Software pro tvorbu map Pix4Dmapper

2 3D MAPA PROFILU VINOHRADU

Pomoci kamery umisténé na dronu bylo nasnimano 2337 snimk v katastru obce Botetice
(Svobodné spolkové republiky Kravi Hora). Vymezenou oblast mapovani, ktera vznikla
fazi obrazli z mapového portalu mapy.cz a vlastnich snimk ukazuje obr. 2.1.

Vlastni snimky z kamery umisténé na dronu byly zpracovany, viz obr. 2.2 a byla vytvorena
mapa vyskového profilu vinohradg, viz obr. 2.3.

Na zakladé znalosti parametri kamer, které byly v priibéhu letnich mésicii testovany za
ucelem detekce hejn Spacki, byla vytvorena specializovand mapa s odbornym obsahem,
a to 3D mapa se specidlnim obsahem zahrnujicim umisténi modulu pasivniho optického
detektoru leticich objektd. Tuto mapu prezentuje obr. 2.4. Cervené puntiky definuji
umisténi optického detektoru a zelena vysec pak piredpokladanou oblast detekce Spacki
leticich nad vinohradem. Umisténi detektoru rovnéZz koresponduje s umisténim akénich
¢lent jako jsou zelené lasery splitujici hygienické normy, které jsou nyni testovany za
ucelem plaseni Spackd.
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Obr. 2.5 prezentuje dalsi specializovanou mapu s odbornym obsahem, a to 3D mapu, ktera
obsahuje kromé plochy a vyskového profilu vinohradu také informaci o umisténi plasicich
akustickych prvkid, jako jsou elektronicky fizena déla ¢i ultrazvukové plasSice typu
ultraSon.

Obr. 2.1: Mapovana oblast.
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Obr. 2.2: Vytvoirena RGB mapa snimanych vinohrada

Obr. 2.3: Mapa vyskového profilu vinohradu.
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Obr. 2.4: 3D mapa se specialnim obsahem: umisténi optickych detektorti.

Obr. 2.5: 3D mapa se specialnim obsahem: umisténi akénich ¢lent (smérové reproduktory).
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3 ZAVER

V rdmci projektu feSeném v programu TACR Zéta vznikla pro tiéely umisténi pasivniho
optického lokdtoru a aktivnich plasicich prvkli specializovand mapa s odbornym
obsahem, a to 3D mapa vyskového profilu vinohradu. Podkladem pro tuto mapu byly
znalosti parametrii optickych detek¢nich prvki, akénich prvki slouZzicich pro plaseni a
snimky porizené reSitelskym tymem pomoci licencovaného bezpilotniho letounu. Na
zakladé téchto mapovych podkladi budou v dalSim roce reSeni projektu, tedy v roce
2021, umistény na vinohrad jak verze pasivniho optického lokatoru, tak akénich ¢lent pro
plaseni Spacki. Mapy jsou umistény na VUT v Brné FEKT a jsou k dispozici také majiteliim
snimanych vinohradi vinai'stvi Sonberk.



