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Merkis:

= Noskaidrot vai dronu tehnologijas var nodroSinat nepiecieSamo
precizitati bavniecibas izpildmérijjumu veikSanai un cik izdevigi to ir
pielietot.

Risinamie jautajumi:

= Alternativas tehnologijas

= Stabila un preciza atbalsta tikla nodroSinasana

= Laikapstaklu ietekme un apkartéja vide

» Precizitates nodroSinasana
— Salidzinasana ar instrumentalo uzmérisanu

= Bdvlaukuma nemitiga darbiba

= Lidojumu saskanosSana

= Apstrades laiks un rezultati

= |zmaksas



Merniecibas precizitates

ADTI pielaujamas precizitates:
= Doto geodéziska tikla punktu savstarpéja stavokla standartnovirzes

nedrikst parsniegt 30 milimetrus koordinatam un 20 milimetrus
augstumam.

= UzmeériSanas punktiem
— Koordinatu standartnovirze — [idz 20mm
— Standartnovirze augstumam — lidz 10mm
* |zmantojot iepriekS sagatavotu planu
— Apvida skaidri izteiktiem obejtiem — 5cm koordinatam, 3cm augstumam
— Neskaidriem objektiem — 30cm koordinatam, 20cm augstumam



Buvniecibas meéerniecibas precizitates klases:

Plana stavokla mérjumu precizitati klasificé Sadi:

Nr. p. k. Precizitates klase Standartnovirze o|_ Pr:gif;,f;ﬁ
1. P1 50 mm < oL Loti zema
2. P2 15 mm < o = 50 mm Zema
3 P3 5mm < o< 15 mm Vidgja
4. P4 0.5mm <ol £5mm Augsta
5 F5 oL <05 mm Loti augsta
Augstuma ménjumu precizitati klasificé $adi:
Nr. p. k. Precizitates klase Standartnovirze o4 rz;{iﬁfrgr:;z
1. H1 20 mm < oH Loti zema
2 H2 5mm < oM = 20 mm fema
3. H3 2 mm < g4 =5 mm Vidgja
4 H4 0.5 mm < agH < 2 mm Augsta
k. H5 o4 = 0,5 mm Loti augsta
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Salidzinajums

g &
PIxX40
g
DJI Phantom 4 Pro DJI Mavic Pro
Augstums cm/px
100 2,73 3,29
90 2,45 2,96
80 2,18 2,63
70 1,91 2,3
60 1,64 1,97
50 1,36 1,64
40 1,09 1,31
30 0,82 0,99
20 0,55 0,66

10 0,27 0,33



Lidojumu planosana

169x204 m
14min:00s

169x204 m
7min:30s
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Augstums un parklajums
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Bilzu uznemsana

camera angle

« 10° - 35° kameras lenkis

» Lido divreiz, perpendikularos
virzienos

« NodroSina parklajumu objektiem art
no saniem, nodrosSinot augstaku
precizitati

30° - 45° kameras lenkis

Lido vairakos augstumos un apkart
objektam

Izmanto specifisku objektu
modeléSanai



Nosakamie objekti

=  Objekti:
— Pamatu novietojums un augstums
— Enkuru skrives novietojums un slipums
— Sienu novietojums un slipums
— Kolonu vertikalitates
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