Abstrakt

Prostorova ptesnost bodl ziskanych z leteckého laserového skenovani je nejvice ovlivnéna
parametry pouzitého GNSS pfijimace, IMU jednotky a parametry vlastniho letu. Dulezitou
roli hraje pfesnost tzv. kalibrace, tj. urCeni prvkl transformace mezi soufadnicovymi systémy
vlastni skenovaci jednotky, IMU a pozici fazového centra GNSS antény. Diplomova prace se
zabyva presnosti kalibrace IMU/GNSS jednotky. Porovndva posuny a rotace bodového
mracna poiizeného LiDARem (laserovy skener RIEGL miniVUX-1UAV) ve vztahu ke
kalibracnim prvkim danym vyrobcem. Vysledky hodnoti pomoci vypocitanych smérodatnych
odchylek a polohovych diferenci v surovém bodovém mracnu, piipadné porovnanim
bodovych mracen ziskanych jinou metodou. Dale se zaméfuje na ovéfeni geometrické
ptesnosti pomoci kontrolnich bodl. Piesnost kalibrace IMU/GNSS je, po ovéfeni vysledki a
porovnani vlivu kalibra¢nich prvkli danych vyrobcem, minimalni. Nebylo zjisténo vyrazné
zlepseni kvality bodového mrac¢na. Soucasn¢ bylo zjisténo, ze pro lepsi kvalitu

naskenovanych dat, je potieba provést pii skenovani UAV kitizové lety.
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