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Bezpilotné lietajuce zariadenia

Bezpilotné lietajuce zariadenia su akékolvek zariadenia schopné letu bez ludskej
posadky na palube, ktora takéto zariadenie riadi — pilotuje. Tieto zariadenia maju rozny tvar
a typ pohonu. V médidch a laickej verejnosti sa najcastejSie stretdvame s pojmom dron.
V odbornych kruhoch su vSak zauzivané pomenovania vychddzajuce z anglického prekladu
skratiek — UAV (Unmanned Aerial Vehicle — bezpilotné lietajuce zariadenie), RPAS (Remotely
Piloted Aircraft Vehicle — dialkovo ovlddané lietajuce zariadenie), UAS (Unmanned Aerial
System- bezpilotny lietajuci systém).

Hoci sa u nds o bezpilotnych lietajucich systémoch hovori iba poslednych niekolko
rokov, takéto zariadenia vo svete existuju uz niekolko desatroci. Ich pociatky a vyvoj boli
spaté svojenskym priemyslom. Medzi prvé bezpilotné lety moZno zaradit nasadenie
teplovzdusnych balénov bez ludskej posadky vybavenych nalozami vo vojne Rakusko-
Uhorska proti Benatskej republike v roku 1849 (Watts et al. 2009). Ich masivnejsie vyuZitie
v civilnom sektore sa zacalo az koncom 20. storocia. Postupnou miniaturizaciou, cenovou
dostupnostou a masovejsim prienikom do bezného Zivota sa bezpilotné systémy postupne
stavaju pomocnikmi v médidch, fotografovani, videoprodukcii, polnohospodarstve, lesnictve,
vede avyskume, ale aplikacie s pouzitim bezpilotnych systémov sa daju vyuZit napr. aj
v stavebnictve, priemysle, geodézii, kartografii, doprave ¢i architektire a mnohych inych
odvetviach. Vystupmi podla druhu pouZitych snimacov potom mozZu byt letecké fotografie,
digitalne modely reliéfu, 3D modely r6znych objektov, ortofoto mapy, mrac¢nd bodov, rézne
datové sady zo snimacov atd. Predndaska je zamerana na predstavenie vyuZitia bezpilotnych
systémov v civilnom — geovednom vyskume.

Vo svojej podstate predstavuje bezpilotny prostriedok nosic¢ zariadeni pre zber dat.
Vzhladom na to, Ze existuje vela druhov a tvarov bezpilotnych systémov s rozlicnymi
fyzickymi parametrami, je tomu potrebné prispdsobit aj naklad, ktory st schopné niest. Pre
geovedné aplikdcie su ako zariadenia pre zber dat zaujimavé a pouzitelné rozlicné druhy
fotoaparatov (od jednoduchych kompaktnych po digitdlne zrkadlovky), videokamery, termo-,
multi- a hyperspektrdlne kamery, LiDAR-y, rozne analyzatory plynov a mnohé dalsie senzory.
V beZnej praxi za vSak zatial najcastejSie stretneme s pouzitim fotoapardtov, preto bude

v nasledujucich kapitolach venovana sirsia pozornost zberu dat prave tymito snimaémi.




Pokial' uvazujeme o aplikdcii bezpilotnych systémov pre geovedné ucely, a zaroven si
tento sp6sob zberu dat predstavujeme ako Uplnd novinku, nie je to celkom tak. Malokto vie,
Ze jednym zprvych pokusov nasadit bezpilotné systémy vsluzbach vedy na Uzemi
Ceskoslovenska boli koncom 70. a v 80. rokoch 20. stor. pracovnici Geografického Ustavu
CSAV v Brne. Pocéas takmer 20 rokov pouZivali pre zber dat viacero upravenych modelov
kridel typu Rogallo ovladanych 6 kanalovym vysielacom. Pre zber dat boli pouZité upravené
fotoaparaty Flexaret. Ztohto obdobia vzniklo aj viacero publikacii, ¢i zaverecnych sprav
z vyskumu, napr. Planka 1984, Planka 1987, Planka et al. 1983, Kolejka 1987, Kolejka a Petch
1989, Hanzl aPlanka 1992. Tdto metdda zberu dat bola najma pre velkd naroénost

spracovania Udajov bez pouzitia vykonnej vypoctovej techniky pozastavena.

Legislativne podmienky prevadzky bezpilotnych systémov v SR

Problematika prevadzky bezpilotnych lietajucich prostriedkov na celoeurdpskej
drovni nie je zatial uspokojivo vyrieSend. Jednotné eurépske legislativne podmienky su
momentdlne v priprave, pricom do platnosti by mali vstupit aZ o niekolko rokov. V stucasnej
dobe si legislativne podmienky prevadzky bezpilotnych prostriedkov upravuju jednotlivé
narodné letecké urady. VSR spadd prevadzka bezpilotnych prostriedkov pod gesciu
Dopravného uUradu — diviziu civilného letectva. Na web stranke Uradu

http://letectvo.nsat.sk/letova-prevadzka/lietadla-sposobile-lietat-bez-pilota/ moino najst

najnovsie informacie o podmienkach prevadzky bezpilotnych lietajucich prostriedkov.

Vzhladom na nastavené podmienky prevadzky UAV v SR spada poutZitie UAV pre zber
dat vramci vedeckého vyskumu do konania s Dopravnym uradom. Konaniu s Dopravnym
uradom podliehaju vsetky UAV alebo modely lietadiel, ktoré su tazsie ako 20 kg, alebo
pouzivané na komercné ucely (za odplatu), resp. na vykonavanie leteckych prdc, pricom za
vykondvanie leteckych prac sa chape aj fotografovanie a natacanie. To znamena Ze, ak chce
uzivatel alebo organizacia prevadzkovat UAV za vyssie spomenutymi Ucelmi, musi splnit
zakladné podmienky:

1. Poistenie UAV voci zodpovednosti za Skodu spésobenou prevadzkou UAV;

2. Registracia UAV na dopravnom urade;




3. Ovladat UAV na ucely vykondvania leteckych prac moze iba osoba s osvedcéenim
o odbornej spésobilosti, t.j. obdobou pilotného preukazu. Pre jeho ziskanie je
potrebné na Dopravnom Urade absolvovat teoretické a praktické skuasky;

4. Vypracovanie prevadzkovej prirucky;

5. Povolenie na vykondvanie leteckych préc;

6. Povolenie Ministerstva obrany na letecké snimkovanie

Typy a rozdelenie bezpilotnych systémov

Koncom 90-tych rokov 20. storocia sa objavuju prvé UAV nasadené v civilnom sektore
pre polnohospodarske, lesnicke a prieskumné ucely. V tejto dobe uz existuje pomerne velké
mnozstvo UAS Specifickych tvarov, velkosti, nosnosti, doletu atd’, ktoré vyrobcovia dokazu
prispdsobit priamo pre dany Ucel pouZitia. Zaradit UAV do jednotlivych skupin nie je z tohto
doévodu jednoduché, aj vzhladom na to, Ze mnoho charakteristik tychto zariadeni sa
vzajomne ovplyviuje, ¢o vplyva na ich letové a uZivatelské vlastnosti (Sladek a Rusnak 2013).
Za jednu zo zakladnych klasifikacii civilnych bezpilotnych systémov, vychadzajucu
z klasifikacie velkych lietadiel, moZno povaZovat klasifikdciu zostavenu podla prace

Eisenbeiss 2009 (tab. 1 a tab. 2).

Mazow Hrnotnost Dosah Vyika letu Vydrz
kategorie [ke] [krn] [m] [hadiny]
Folilera LAY < 5% <10 < 180 —300% <1
Fini LAY < 25 150% <10 < 300 <2
ALY s keratheon
ool 25-150 10-30 3000 3g
daoletom
LAY sa
strednym 50—-250 30-—-70 3000 i—6
doletom
Wysako letiace
LAy s dlhaou 250 7o = 3000 > 6

vidriou

* hodnoty zavisia podla schvalenych nariem jednotlivych lrajin

Tab.1: Rozdelenie UAV podla réznych kritérii. Upravené podla Eisenbeiss 2009.




Lighter than Heavier than air
air

Flexible Fixedwing | Rotary wing
wing
Unpowered Balloon Hang glider Gliders Rotor-kite
Paraglider
Kites
Powered Airship Paraglider Propeller Single rotors
Jet engines Coaxial
Quadrotors
Multi-rotors

Tab.2: Klasifikacia UAV podla typu pohonu a hmotnosti. Prevzaté z Eisenbeiss 2009.

U nds moZno vsucasnosti povazovat za najrozSirenejsSiu kategériu bezpilotnych
prostriedkov tzv. mikro, resp. mini UAV (klasifikacia podla hmotnosti). Tieto druhy malych
prostriedkov disponuju oproti velkym UAV viacerymi vyhodami. Svojimi kompaktnymi
rozmermi su vhodnejsie na prepravu na miesto, z ktorého maju operovat. Ich prenos na
vzdialenosti daju umiestnit do batoZinového priestoru beZnych osobnych motorovych
vozidiel. Najvac¢sou prednostou malych a lahkych UAV technoldgii je moznost vyberu ¢asu
nalietavania ajeho opakovania, ktoré je limitované iba (odhliadnuc od legislativnhych
podmienok) vonkajsimi poveternostnymi podmienkami.

Aj ked v dnesnej dobe existuje nespocetné mnozstvo réznych UAS, kazdy z tychto

systémov sa zvacsa skladd z troch zakladnych ¢asti — modulov (obr. 1):



Periférne
zariadenia
{fotoaparat,
kamera, lidar...)

Letecky modul
{motory, prijimac, batérie,
riadiaca jednotka, navigacia,

YL
.

GPS...) 1
L ' ....... o :
ol S T, M b
id i
Pozemny ovladaci
(riadiaci) modul Spracovaci modul
{vysiela¢, software na R {Specializovany softwarea
nastavenie, telemetria, » hardware na spracovanie
obrazovy vystup z paluby, specifického druhu dat)
zaznamové zariadenie...)

Obr. 1: Zakladné zlozky UAS.

1. Letecky modul

Je tvoreny samotnym lietajucim zariadenim, vktorom je umiestnend riadiaca
elektronika a ktoré nesie zdznamové zariadenie (videokamera, spektralna kamera, lidar,
fotoaparat...). Na palube sa nachadza prijimac signalu zriadiaceho modulu (vysielaca)
pracujuci zvacsa na frekvencii 2,4 GHz. Dnesné systémy su zvacsa pocitacovo riadené, takze
do komunikdcie medzi spdrovanym vysielatom a prijimacom nie je moiné beinym
spésobom zasiahnut. Navigdciu v priestore umoZiiuje navigatnd a IMU (Inercial
Measurement Unit) jednotka. Vyskova stabilizacia potrebna pri snimkovani je zabezpecena
vyskomerom, pripadne Gdajmi z GPS. UAV mdzu byt volitelne rozsirené ovladacimi modulmi
pre jednotlivé periférne pripojené zdznamové zariadenia a umoznuju tak prenos dat na zem

alebo do zaznamového uloZiska (datova karta, hard disk a pod.).

2. Ovladaci (riadiaci) modul

V kategérii mikro a mini UAV je to najcastejSie vysiela€ alebo sustava vysielacov, na
ktoré moézu byt napojené rézne moduly (napr. telemetrické, zalozné a pod.) potrebné pre

bezpecné ovladanie letového modulu. Ovladaci modul moézZe ovladat letové zariadenie tromi



spésobmi. Prvy je priamy - manualny, kedy operator(i) zo zeme riadi pohyb stroja, jeho
funkcie afunkcie pripojenych periférnych zariadeni na palube pomocou vysielada alebo
pocitaca. Druhy sp6sob je automaticky, kedy sa do lietajuceho zariadenia naprogramuje
draha letu (vacésinou podla navigacénych bodov importovanych do naviga¢ného modulu na
palube), miesto pristatia a ¢innost, ktori ma zariadenie vykonavat pocas letu (snimkovanie,
natacanie videa, zber dat pomocou lidaru atd.). TaktieZ je moZné prednastavenie azimutu i
sklonu tychto zdznamovych zariadeni vzhladom k horizontalnej rovine. V takomto madde je
vacsina zariadeni schopnych autonédmneho letu, ktory vSak podla rozhodnutia Dopravného
Uradu u nas nie je povoleny, preto musi byt operator schopny kedykolvek prevziat kontrolu
nad zariadenim. Treti sp6sob ovladania predstavuje kombindciu predchddzajucich dvoch —
poloautomatické riadenie, kde sa niektoré kroky moZu naprogramovat pre automaticku
funkcnost a operator sa potom moéze sustredit napriklad iba na pilotovanie alebo iba na zber
dat. Podla legislativnych podmienok prevadzky bezpilotnych zariadeni je potrebné, aby sa

pilot-operator sustredil iba na pilotovanie a kontrolu zariadenia.

3. Spracovaci modul

Predstavuje subor softwarovych ahardwarovych produktov navrhnutych pre
spracovanie konkrétneho druhu ziskanych dat. V geografii, geoldgii, kartografii, geodézii
a inych pribuznych disciplinach sa UAV pouzivaju predovsetkym na zber obrazovych dat za
Ucelom tvorby 3D modelov povrchu, modelov budov, DMR (digitdlneho modelu reliéfu)
alebo ortofotosnimkov. Pre spracovanie tychto dat dnes existuje niekolko softwarovych

moznosti zaloZzenych na open source alebo komercnych technoldgiach.

Mobilné mapovanie

Technolégie UAV su vgeovednych aplikaciach casto vyuzivané na ziskavanie
zakladnej bazy Udajov (presné ortofotosnimky, digitdlne modely terénu). Dalej maju
potencial sa presadit ako Siroko vyuZitelné a flexibilné mobilné mapovacie jednotky. Neitzel
a Kolonowski (2011) rozdelili proces mobilného mapovania pomocou UAV do piatich krokov,

pricom za najpodstatnejSie mozno povaZovat nasledujuce tri kroky.




1. Proces vyberu vhodnej platformy UAV

Vyber vhodnej platformy zavisi od ucéelu snimkovania, typu, vahy a pribliznej velkosti
snimaca pouZitého pre zber dat. Nemenej doleZita je aj velkost Uzemia, ktoré planujeme
snimkovat. Kym pre malé, bodové lokality, pripadne snimkovanie objektov su vhodné
predovsetkym rotorové platformy, ktoré su schopné letu pomalymi rychlostami, vysokou
mierou manévrovatelnosti aj v malych priestoroch, pre rozlahlé Uzemia su vhodnejsie

kridlové nosice letiace ustalenou rychlostou a vac¢sou vydrzou.

2. Proces ziskavania dat

Zavisi od pouzitého zariadenia pre ziskavanie dat. Vo vSeobecnosti je potrebné
skontrolovat zaznamové zariadenie a nastavit ho na poZadované hodnoty zberu. Na malych
UAV nosicoch sa pre fotogrametricky zber dat najcastejSie pouzivaju digitalne fotoaparaty,
preto je potrebné venovat zvySenu pozornost ich nastaveniu a funkcionalite.

Samotnému zberu dat pomocou bezpilotnych zariadeni by malo predchadzat ziskanie
vSetkych potrebnych povoleni na snimkovanie (napr. sihlas od majitela pozemku a pod.),
rekognoskacny prieskum, kde pilot uréi miesto vzletu, pristatia, pripadne nudzové postupy,
vSima si mozZné prekazky, ktoré moziu ohrozit planovany let apod. V dalSom kroku je
potrebné vypracovat letovy plan, zistit stav pocasia v den letu a zistit vyuZitie vzdusného
priestoru v mieste snimkovania v pripade potreby koordinovat svoju ¢innost s riadenim
letovej prevadzky. V pripade, Ze pozadovanym vystupom ma byt priestorovo priradeny
digitdlny model reliéfu alebo ortofotosnimka, pred samotnym snimkovanim je potrebné
vhodne rozmiestnit apresne zamerat tzv. vlicovacie body, pomocou ktorych sa pri
spracovani pozadovany produkt priestorovo referencuje.

Samotné snimkovanie je nasledne mozné vykonat podla druhu pouZitého zariadenia bud
manualnym riadenim platformy, alebo (polo)automaticky letom po navigaénych bodoch,

ktoré boli pripravené pri vypracovani letového planu.

3. Proces spracovania dat

Vyhodnocovanie dat ziskanych z UAV aich fotogrametrické spracovanie predstavuje
v dnesnej dobe omnoho jednoduchsi spésob, ako tomu bolo pred par rokmi. Pre spracovanie

dat existuje niekolko volnych, ale aj komercnych produktov. Vtomto pripade ale plati, Ze



komercné softvérové rieSenia vacSinou predstavuju univerzdlnejsi, uzivatelsky privetivejsi
a jednoduchsi spdsob spracovania dat. Nevyhodou je pomerne velkd cenova narocnost,
radovo niekolko tisic EUR. PretozZe sa pre (fotogrametricky) zber dat pouzivaju predovsetkym
nemeracské kamery, je z urcitych dévodov potrebny zber velkého objemu dat. Neraz je to
z jedného snimkovania aj niekolko GB dat. Ich spracovanie je preto pomerne ndrocné na
vypoctovu kapacitu.

Pri spracovani je mozné z nasnimanych Udajov generovat rézne druhy dat, napr. letecké
pohladové snimky, ortofoto snimky, mra¢na bodov, digitalne vySkové alebo digitalne modely
reliéfu a mnoho dalSich parametrov vychadzajucich zo spracovania primarnych dat. Vysledné
produkty je moiné importovat do réznych GIS alebo CAD softvérov, a dalej tak s nimi

pracovat a analyzovat ich.

Vybrané priklady aplikacii UAV

V nasledujucej kapitole prinasame niekolko aplikacii, pri ktorych boli pouzité ako

nosice zaznamovych médii bezpilotné lietajuce prostriedky.

Monitoring avulzného koryta rieky Ondava pri Stropkove

Avulzné koryto vzniklo po troch povodiovych udalostiach v roku 2010 — Quym 150 m?.s™ (17.
5.), 220 m®s? (4. 6.) a 150 m>.s™* (29. 7.) - zodpovedajucich 1 — 5 N roénym prietokom.
Vtomto roku doslo kdocasnému sprietocneniu koryta. Monitoring realizujeme po
obdobiach s vyznamnejsimi prietokmi v koryte, pri ktorych sa vdanom uzemi predpoklada
vyraznejSia miera brehovej erdzie. Prvy ndlet Uzemia sa uskutocnil zaciatkom leta v roku
2012 a pozostaval zo 78 snimok, dalSie dva boli vzhfadom na pomerne suchy rok 2013
realizované aZz zaciatkom aprila (259 snimok) a v juli 2014 (375 snimok). Na polohové
priradenie bolo pouzitych 12, 21, resp. 18 vlicovacich bodov. Monitoring zahffia vyhotovenie
série ortofotosnimkov, mracna bodov a digitdlnych modelov reliéfu, resp. digitalnych
vySkovych modelov daného Uzemia. Vyznam monitoringu spociva najma v sledovani vyvoja
momentalne trvalo neprieto¢ného koryta (prietocného iba za vys$sich vodnych stavov)
v rdmci nivy a ndsledkov erdzie brehu na polhohospodarsku podu. Z vyhotovenych snimok
bolo zistené, Ze za sledované obdobie v danom Useku pravy breh erodoval priemerne okolo

4,5m. Priklady dokumentujuci pohyb brehovej linie je na sérii dobrazkov2 az 4.




i

Obr. 2: Vyrez hrany brehu na ortofotosnimke zo septembra 2012.

Obr. 4: Vyrez hrany brehu na ortofotosnimke zo jula 2014.
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Mapovanie tuseku rieky Beld ohrozeného hibkovou a boénou erdziou

Na jesen v roku 2015 bol nalietany priblizne 1,4 km Usek rieky Bela (obr. 5) nedaleko
VavriSova, ktora sa odnesenim Strkov zacala zarezavat do paleogénneho podloZia, pricom
intenzita zarezania v niektorych uUsekoch dosiahla cca 1,5 m za rok (obr.6). KedZe rieka
v tomto Useku podmyva lavy breh, ktory tvori vyzdvihnuta kryha paleogénu vysoka priblizne
30 m, posobi ako destabilizujuci element brehu, ¢o spbsobilo jeho zosluvanie do koryta.
Ziskané data budu pouzité na mapovanie a zmenu fluvidlnych foriem na dne doliny, ako aj na

vypocet objemu odneseného materidlu z podtinanych brehov. Predbeiné vysledky su na

obrazkoch 7,8 a 9.

e

Obr. 5: Monitorovany usek rieky. Obr. 6: Hibkova erdzia rieky v paleogénnom podlozi.

Obr. 7: Vyrez z DEM zachytdvajuci podtinany svah. Obr. 8: Vyrez DEM zhotoveny z nepravidelnej

trojuholnikovej siete (TIN).
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Obr. 9: Ortofotosnimka mapovaného Useku s rozlisenim 5 cm/px.

Monitoring svahovej deformdcie vo Svéitom Antone

Monitorované Uzemie sa nachadza vintravildne obce Svdty Anton. Svahova
deformadcia je situovana priblizne v strede obce po lavej strane na ceste zo Svatého Antona
do Prencova (obr. 10). Prva zmienka o svahovej deformacii pochadza uz z roku 1962/63.
V stucasnosti doslo k pritaZzeniu vrchnej casti skimanej oblasti navazkou za ucelom
zarovnania arozsirenia terénu pre vystavbu futbalového ihriska. Ztoho dovodu doslo
k odtrhnutiu navazky a vzniku odlu¢nej hrany polkruhovitého tvaru.

Monitorovanie prebieha pomocou monitorovacej GNSS stanice na osadenych 5

monitorovacich bodoch rozmiestnenych na telese svahovej deformacie. Na tomto Uzemi
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bolo potrebné vytvorit presny digitdlny model reliéfu kvoli spracovaniu a realizacii
geofyzikalnych merani. Pre tento Ucel bol zvoleny zber dat pomocou UAV. Zber dat bol
realizovany pocas jednodennej terénnej kampane na jesen vroku 2014. Teleso svahovej
deformacie s rozmermi priblizne 170 x 200m bolo nalietané priblizne za 8 minut (obr. 11).
Primarnym vysledkom zberu dat je ortofotosnimka a digitdlny model reliéfu. Digitdlny model
reliéfu vznikol klasifikaciou a ndslednym filtrovanim mracna bodov (priblizne 60 mil. bodov),
z ktorého bola odstranena vysokd astredne vysokd vegetacia, budovy a objekty, ktoré

nemali stvis s reliéfom (stipy, smetné kose, skladky dreva a pod.) (obr. 12 a 13).

,,,,,,

Obr. 10. Pohlad na zosuvné Uzemie vo Sv. Antone.

Obr. 11: Draha letu pri snimkovani svahovej deformacie z vysky 35 — 55 m nad povrchom.
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Obr.12: Klasifikované mracno bodov do jednotlivych tried — vysoka vegetacia, nizka vegetdcia, stredne vysoka

vegetacia, budovy, vodna plocha, reliéf, ostatné.

Obr. 13: Digitalny model reliéfu vyfiltrovany od vegetacie, budov a s reliéfom nesuvisiacimi objektami

vyinterpolovany z mracna bodov z triedy , reliéf”.



DMR pre vypocet kubatur skladky odpadu

Tvorba digitalneho modelu reliéfu bola realizovand za uUcelom zistenia realneho
vyuZitia objemu skladky ako aj objemu jej rekultivovanej ¢asti (obr.14 a obr. 15). Na vypocet
modelu bolo pouzZitych 84 snimok a model bol referencovany na 9 vlicovacich bodov.
Vyslednd ortofotosnimka bola generovana srozliSenim 5 cm asamotny digitdlny model

s rozliSenim 10 cm. Vyska letu predstavovala v tomto pripade priblizne 70 m nad povrchom.

w

Obr. 14: Tieflovany a ofarbeny DMR skladky odpadov. Zelena farba predstavuju nizsie polozené ¢asti, tmavsia

vyssie polozené Casti.
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Obr.15: Vyrez ortofotosnimky s poc¢itanym aredlom (vyznaceny ¢ervenym polygdnom) medziro¢ného prirastku

materialu.

DMR pre vypocet kubatur — taZobny priestor strkovria

Pre vypocty objemov vytaZzeného materialu, ako aj realnych objemov skladovacich
priestorov Strku bolo v ¢asti dobyvacieho priestoru Strkoviska realizovanych priblizne 290
kolmych snimok. Vysledkom boli digitdlny model reliéfu (obr. 16) a ortofotosnimka (obr. 17)

referencované na 15 vlicovacich bodov. Vysledna presnost je priblizne 3 cm.
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Obr. 16: DMR tazobnej jamy a skladu $trku. Obr. 17: Ortofotosnimka spracovaného Gzemia

Zaver

PouZitie bezpilotnych lietajucich prostriedkov je do buducnosti perspektivnym
nastrojom zberu dat aj v geovednom vyskume. Hlavnou prednostou pouZitia UAV je tvorba
doposial ,,netradi¢nych” vystupov takmer vo vlastnej rézii, t.j. pohladovych fotografii
(netradi¢né uhly pohladu na geografické objekty...), mracnd bodov a prdca s nim, tvorba
digitdlnych alebo 3D modelov objektov a mnoho dalSich, ktoré otvaraju nové moznosti pri
velkomierkovom vyskume. Hlavnou prednostou je vSak zber dat s vysokym rozliSenim a do
istej miery nezdvislost pri snimkovani, ako aj vysoka presnost vyslednych produktov
(ortofoto, digitdlne modely reliéfu...). V neposlednom rade je to v porovnani s nasadenim
tradi¢nych prostriedkov snimkovania (lietadla, helikoptéry) aj lacnejsi a efektivnejsi sposob
zberu dat najma na malych uzemiach.

Treba si vSak uvedomit, Ze pri pouZiti UAV je nutnost dodrZiavat platnu legislativu (o.i.
bezpecnostné pravidla, pravidla pre pohyb vo vzdusnom priestore atd.). Takisto netreba brat
spbsob zberu dat pomocou UAV ako ,vSemocny”, ktory ponuka odpoved na vsetky otazky.

Zber dat pomocou UAV predstavuje vhodny doplnok napr. k terénnemu vyskumu alebo
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mapovaniu, tam kde by bolo spominané neefektivne nasadenie konvenénej snimkovacej
techniky.

Zaverom treba zdo6raznit, Ze priestor pre prednasku neumozinuje poskytnat
vyCerpdvajuce informacie o moZnostiach a podmienkach prevadzkovania bezpilotnych

zariadeni, preto sme sa pokusili podat aspon zakladné informdcie v zhutnenej forme.
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