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Ale... Vsak to je LIDAR, tam
urcite nebudu ziadne chyby

O DMT generovaného z dat ziskanych z LIDARU



Motivacha myslienka

Je DMR s vysokym rozlisenim ziskanym z LiDARu

nezatazené chybou?

Bez chyby? Ako rozhodnut? Kritérium?

| z-h | = ( (3tatisticka nula, tatisticky nevyznamna odchylka od nuly)



Ciel

1, Zistit hodnoty a priestorovu distribtciu chyb
2, Modelovanie chyb nadmorskych vysok
3, Vyber vhodnej metody Sirenia chyb

4, Vlastné sirenie chyb vo vypocte sklonov



Chyby DTM

Nejasnost (uncertainty) / priestorova— rozdiel
medzi obsahom priestorovej databazy a
jej prislusnému javu resp. fenomeénu
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Uncer. = Error + Ambiguity + Vagueness
(well defined, poorly defined)



Sirenie chyb
- spojita premenna: Numerické a Analytické sirenie chyb

- A. metdda pouzivajuca explicitny matematicky model
na popis mechanizmu Sirenia chyb (A+B => (Ea2+Eb?)Y/?,
AxB => ((6Ea/a)*+(6Eb/b)?)"/>

- N. pouziva nahodne generované sady dat na zaklade
pravdepodobnosti namiesto presnych Cisel
(podmienena a nepodmieneny — uniformné pole chyb)
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SIMULACIA MONTE CARLO V
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Modelovanie chyb vysok

10x10_random1

Value
High : 1.3729

10x10_1

Value
High : 1.24269

-Skiimanie empirického chybového pola
A) RMSE, white noise (Sum)

RMSE = \ Z(Zn_ )

+ N (0, RMSE)
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DTM rozliSenie Lag Size Num. of Nugget Partial Sill  Range

Krok Lags P.K. Zbyt.rozp. Prah Dosah
10 x 10 10 12 0.254 0.163 52.925
10x 10 FG 10 12 0.468 0.480 78.263
5x5 5 12 0.042 0.042 31.100
1x1 1 12 0.001 0.003 8.178

Parametre Gaussovského modelu [metre]



Python — vypocet max, min, var, priemernej
hodnoty kazdej bunky pre cely raster

Main roads
Secundary roads

- Rivers

=== Railway

Land Cover

I Land principally occupied by agriculture
. Industrial or commercial units
I Dump sites

- Water bodies

Mosaic of Grassland, Pastures and permanent crops

0

Deciduous forest
- Mixed forest
Pastures and Grassland
Discontinuous urban fabric
- Non-irrigated arabe land
B Transitional woodland-shrub

0.5

Modelovanie chyb vysok

Skumanie empirického pola chyb, zahrnutie odlahlych pozorovani

LAND COVER OF STUDY AREA
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Neurcitost v sklone

Priemer priemerov
10x10 AC 1.113 5x5 1.060 1x1 1.236 10x10FG 1.421 10x10EX 1.235

DMR AC Vystupna chyba
v sklone [deq]
i — RozliSenie Priemer

' Low 0376462 10 x 10 Ano 0.606-2.335

10x 10 Nie 0.512-0.267
5Xx5 Ano 0.29-1.46

o 5x5 Nie 0.308-1.245
CER 1x1 Ano  0.43-0.88

\\ 1x1 Nie  0.434-0.762
& 10x10 FG Ano 0.55-2.37

i 10x10 EX Ano  0.606-5.418




Identify from: <Visible layers

=1 mean. tif
1.576791

=1 min. tif
0.174746

=1 max. tif
4, 727908

=1+ 10Lvariance. tif
0.653602

=1 Slope LIDAR. 10 m
0.003654

Location:

Field
Stretchec
Finel valu

Neurcitost v sklone
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Identify from: |

<Visible layers=

—I- mean. tif
0.804379

—I- min. tif
0,000452

—I- max, tif
2,855768

—1- 10Lvariance. tif
0,365033

—]- Slope LIDAR 10 m
23. 270273

[][T]
[-454858.330 -1101908.9

Location:

Field | Value |
Stretched value 30
0.804372

Pixel value




Zaver a vysledky

- chyba vo vstupnych datach sa Sirila a ovplyvnila vystupnu chybu v
sklonoch dokonca ja pri kvalithom vstupe z LiDARuU 78.36% zlep&enie FG

- Model chyb bez autokorelacie nevedie k horsim vysledkom
(horsia reprezentacia realneho stavu distribucie chyb v priestore)

- horsi vstup (vacsie chyby vo vyskach FG) horsi vystup (chyba v
sklonoch), vplyv velkosti bunky (1x1 meter zvysena vysledna
chyba) , dosah sa znizuje s zmensujucou chybou vo vyskach

- extrémy, nedokonala zhoda modelu a reality

- ¢asovo naroc¢na simulacia— 17 dni 1 simulacia 1x1 m 26 289 516



Je dolezité nezabudat na pravu podstatu skiimania Sirenia chyb:

Znizovanie rizika, ze vystup bude nespravny a
bude viest k nespravnym rozhodnutiam. Niekedy
dokonca aj jeden stupen v sklonoch moze zmenit
zaplavené uzemie



Dakujem za pozornost
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