Strukturalni analyza hornin GEOTECH

Pfipadova studie detekce ploch, hran a spar (zkracena verze)

1 Lokace projektu

Region: Ontario, Canada
Cast: Victor Mine
Rozloha: 350 ha

Skalni plocha: 192 000 m’

2 Technologicky proces sbéru a zpracovani dat

Control System metodika, pro tvorbu 3D terénniho modelovani, kombinujici
fotogrammetrii a technologii laserového skenovani (GROUND-BASED LiDAR).

2.1 Laserové skenovani

Laserové skenovani bylo pouzito k ziskani mra¢na bodU celé oblasti $etfeni, toto mraéno
bylo nasledné transformovano do globalniho souradnicového systému ( UTM ) a tvorilo
vysoce presny ramec. Tento ramec tvofil zéklad pro transformace individudlnich mracen s
vysokou hustotou bodd, ziskanych z fotogrammetrie, z mistniho relativniho
souradnicového systému do globalniho soufadnicového systému.
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2.2 Fotogrammetrie

Olympus Pen E-PM1 kamera namontovana na hexacoptru byla pouzita k
fotogrammetrickému snimkovani. Celkové bylo potizeno 4149 snimkd



Octacopter

3 Geo-technicka analyza
3.1 Plochy

Byla definovana celd oblast jednotlivych ploch. Z téchto dat mohou byt vypocteny
informace - dip, dip direction, ¢i objednavatelem specificky vyzadované iformace a ty
nasledné ulozeny v databazi, nebo mohou byt vizualizovéany. Priklad vizualizace viditelny
na dalSim obrazku, kde jsou pomoci jednotlivych barev plochy rozdéleny (sdruzovany) do
hlavnich smé&r{ orientaci normal ploch. (Zlutd 250 stupfili, hnéda 190 stupiid, atd.)

Barevné rozdéleni ploch dle hlavnich sméri orientaci ploch

Priklad databaze ploch:

% plane num, dip direction, dip angle, plane area, plane width, plane height, plane roughness - sqrt((sum_dz”2)/(sum_dx~2))
1 250.2 79.9 107.51 19.99 8.73 0.1308
2 249.3 73.4 79.77 17.86 8.84 0.1109
3 274.3 76.1 70.15 15.18 8.05 0.1060



3.2 Hrany & Spary

Hrany byly automaticky detekovany na povrchu 3D modelu diky rozloZzeni modelu do
parametrického prostoru.

Spary je mozné detekovat automaticky/poloautomaticky/manualné v parametrickém
prostoru do kterého byla promitnuta obrazova informace z fotogrammetrického snimku.

Cervena barva = HRANA, Zelena barva = SPARA

Ptiklad databaze zlomaQ :

num, vector (xv, yv, zv), dip direction, dip angle, center of gravity, length , number of points

1 -0.355 0.931 -0.085 110.874 85.099 305759.655 5856248.114
0.234 3.528 3

2 -0.407 0.908 0.103 114.157 84.084 305750.817 5856247.842
10.045 3.200 3

3 -0.018 -0.080 0.997 282.766 4.729 305746.884 5856263.442
3.400 0.330 5

3.3 Texturované modely
Zpétné byly definovany projekce kazdého trojuhelniku na fotogrammetrickém snimku a

tato informace byla nasledné vyuZita k vytvoreni 13 texturovanych modeld.



Oblast A Texturovaného modelu

4 Zaveér

Momentalné jsme schopni vyprodukovat vysoce presné trojuhelnikové modely (fadové
milimetrova presnost). Pfi predpokladu roc¢niho cyklu kontrol (etap) jsme schopni
porovnat aktudlni data k pfedchozi etapé, ¢i k teoretickému modelu a zaznamenat jejich
prabéh.

Pro detekci spar (prasklin) jsme schopni vyprodukovat ortofoto a na ném vyhodnotit
praskliny a pfifadit jim v databazi informace o jejich délce, orientaci, pfipadné je prevést
do 3D a exportovat jejich prib&h do *.dxf a jejich zmé&ny nasledné vizualizovat.

Pro lepsi zachazeni s daty jsme schopni naprogramovat jednoduchou databazi, ktera by
umeéla napf. zobrazit nejvétsi zmény prasklin k predchozi etapé, ¢i by méla umét zobrazit
informace dle volitelnych parametrl (zobraz praskliny nad 10 cm ). Tato databdze by
vznikla zejména na zakladé pozadavkl objednavatele.



