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Pozemek U mostu
vymera: 11.5ha

Jizni svah
Sklon- priblizné 6%.
Nadmorska vyska od 338.5 do 357.5m
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60% prekryv fotografii

251 snimku bylo porizeno
I

~Generate Point of Interest Circle

byly nalétany 50 m nad sledovanou

arameters from File  System Info
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PhotoScan 1.2.0 (Agisoft LLC, Russia) program byl vyuZit pro zpracovani
snimkd.

Vytvoreni mozaiky a georeferencovaného mracna bodu pro tvorbu digitalniho
modelu terénu.

RTK-GPS Trimble 5800 prijimac byl vyuzit pro zaméreni 21 rektifikacnich
bodu.

Body byly vyznaceny bilou deskou o délce hrany 0,5 m

Model vytvoreny ue snimku by dale porovnavan s Digitalnim modelem terénu
Ceské republiky 1. generace (DMP1G).



Zajmova plocha 11.5 ha
Pocet snimkti/ pocet rektifikacnich bodi  pEsVril

- 358.77 m

GCP
— plot border

0 100m ,X
e — | N

[ 334.57 m

Mozaika a model povrchu pudy ziskany z 251 snimkd, které byly pofizeny z UAV.



— RTK based

— — photogrammetry derived
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Vyskové hodnoty (m)

340

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21

Kontrolni body

Vyskové body ziskané z RTK prijimace a body ziskané fotogrammetrii (Cervena
prerusovana cara).

RMSE pro 21 kontrolnich bodu byla 0.29 m.



Presnost modelu klesala na hranicich pozemku.

[ less than 0.3
P o3-06
- more than 0.6

1 GCP
— plot border

100 m _l

e —| N

100m,l
N

e — |

Limitujicim faktorem je pocet snimku (prekazky a omezeni letu)



Zaver: porovnani s modelem DMP1G

DMP1G je nejpouzivanéj$i model terénu dostupny pro CR, poskytovany CUZK
(Land Survey Office of the Czech Office for Surveying, Mapping and Cadaster)

Model DMP1G deklaruje standardni chyba u neohrani¢enych objektia (lesy
vegetace) 0,7 m.

Hodnota smérodatné odchylky (RMSE) predstavuje polovinu deklarované
presnosti modelu terénu DMP1G.

Model porizeny bezpilotnim prostiedkem muze byt vyuzit k
klasifikaci drsnosti povrchu pudy.

Moznost Fizeni variabilnich vstupdi.
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Detailni pohled na model terénu.
Hrudovitost, drsnost povrchu, stopy traktoru.
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Cilena desikace porostu repky

Desikace

 aplikace neselektivniho herbicidu pred sklizni
 sjednoceni dozravani porosti

*  snizeni ztrat

e  zvySeni vykonnosti mlati¢ek

e riziko reziduji herbicidu ve sklizeném produktu

Pozadavek evropské komise:
*  Omezeni predskliznové desikace plodin na nezbytnou uroven

Vv/

Cilena desikace — osetreni pouze ploch s nizs
zralosti porostu
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Metodika

Odbér vzorkl z referencnich ploch a stanoveni
skutecné vlhkosti

Stanoveni zavislosti mezi vihkosti a NDVI, SAVI

Nalezeni vhodnych metod pro detekci zralostniho
stavu porostu repky




NIR snimek



NDVI index SEE o




Vysledky

Detekce zralostniho stavu

SAVI

NDVI
y = 0.0002x? - 0.009x + 0.3976
R? =0.8852
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y = 0.0002x2 - 0.0136x + 0.5963
R? =0.8855
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Metodika

Testovanl cllene deasiicice garroc]

ozsivaine N —senzord

* Varianty:
1 -cilena aplikace desikantu
* 2-bezdesikace
e 3 -celoplo$né osetfeni

* aplikace glyfosatu 14 dni pred
sklizni

* na zakladé Bl indexu

* stanoveni vynosu a
vlhkosti pomoci cidel
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Pasivni N-senzor

Mapa NDVI

NDVI

Prediction Map
[XYindexy$].[NDVI]

Filled Contours

I 0.251-0.311
0.311-0.353
0.353 — 0.381
0.381 - 0.4
04-0414
0414 - 0.423
0.423 - 0.436
0.436 — 0.455

[ 0.455-0.484

I 0484-0525

Bl

Prediction Map
[XYindexy$].[BI]

Filled Contours

I 184-2.11
211-23
2.3-243
2.43-253
253 -2.66
2.66-2.85
2.85-3.12
3.12-3.51

I 351-407
> B 2o07-487
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varianty desikace:

1 = ohniskové dle NS
2 = zadny desikant
3 = cela plocha

Prahova hodnota Bl - 2,9
Podil osetirené plochy - 52 %

(BR8] = (108 R

s pokus desikace repka / mala tezka # - ApplFactor ~ 2500 kgha 842 bodl
o 1210072_mala_tezka_ostry_pokus_150706_45 1| | 5 Biomass Index 00kgha 505 bodd
— [ Elevation
Vrstva hranice ;

v # Xunz
a desikace repky Bl iJ # N Applied —

&N Target
.’;" LY

maon Fanbant N




Vynos a vlhkost repky

Vynos (kg.hat) | VIhkost Uspora
Varianta (%) | herbicidu (%)
1 (cilena desikace) 3.73 7.77 48
2 (bez desikace) 3.76 7.60 100
3 (celoplosna desikace) 3.81 7.14 0




Ohniskova desikace repky ozimé dle NDVI indexu zméreného
kamerou na UAYV,
aplikace systémem Trimble Field-1Q — vyloucené zény







Ohniskova aplikace
- uspora 66 % desikantu

</ -} - iJ Celoplosna plocha
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Zaver

Stupen zralosti porostu repky Ize pomérné snadno
detekovat pomoci senzorl vybavenych ¢ervenym
a NIR kanalem

Cilena desikace prinasi vyznamnou usporu
herbicidu

Nebyl zjistén vyznamny vliv na vynos Ci vihkost

Vv Vv

Témeér zadné dodatecné naklady, pokud
zemeédelec pouziva pasivni N senzor

Naklady na snimkovani a zpracovani dat v pripadé
pouziti kamery



-
2
°
e
-

Flight

|




Dékuji za pozornost

Milan Kroulik

E-mail: kroulik@tf.czu.cz
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