A mernokgeodéziaval szemben
tamasztott igények, kapcsolodo
feladatok idObeli valtozasa.
Mult, jelen, jOVO.
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lgények valtozasa

- Egyre komplexebb és nagyobb BFZd sy
mernoki szerkezetek A~ g |

* A komplexitas és a meretek novekedesével
egydutt jarnak a nagyobb pontossagi igenyek

* A hatékonyabb épitési technoldgidak miatt egyre
gyorsabban kell eredményeket szolgaltatni

the muuon Of man and comwter Evolution of Memory Storage
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Mult, jelen, JOvO

Sagrada Familia (1882 — 202?)
Orszaghaz (1885 — 1904) 17 745 m?
Lanchid (1840 — 1849) 202 m
Hoover gat (1931 — 1936)

Erzsébet hid (1961 — 1964) 290 m

Westend (1998 — 2000) 194 000 m?
Megyeri hid (2006 — 2008) 300 m
Burzs kalifa (2004 — 2010) 828 m
Tokio Skytree (2008 — 2012) 634 m

Dagaly uszokomplexum
(2015 — 2016)



Valtozo igenyeknek megfelelés

* Egyre automatizaltabb terepi munka
mobil terképezo6 rendszer, GNSS, LIDAR,
INSAR, robot méroallomas, dronok, MEMS
szenzorok

» Egyre szoftver kozpontubb irodai munka,
szoftver nélkil az adatok értelmezése sem megy!

* Nagyobb digitalis (3D) adatrendszerek kezelése
Sentinel mdholdak, Big Data, BIM

 Hogyan valtozik a foldméro mérnok feladata?
A végrehajtasban csokken a szerepe, de a
tervezésben és az eredmeények helyes
értékelesében no a felelb6ssége!




Megfelelés a kihivasoknak

» Uj technologiak megismerése, alkalmazasa
* Folyamatos tovabbkeépzes
A (tér)informatika megkerilhetetlen

Terep Szerver Kliens
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- (Tér)adatbazisok 214

Szenzorok ) Felhasznalok

adatfeldolgozas
(blg data) 2013 — ~4 ZB adat

1 petabyte (PB) = 10* byte, 1 exabyte = 10*° byte, 1 zetabyte = 10** byte szlletett



Mi lesz 6t év mulva?

Nagyobb pontossagu, gyorsabb automatizalt
meroeszkdzok, hatékonyabb szoftverek

3D téerképek

Geodézial adatok internetes elérése
adatbazisok, digitalis térképek
jogosultsagok, dijak

ngyenesen elérheto digitalis térképi adatok
povilése (kb6zossegi onkentes terképezes, VGI)

Mobil eszkdzok nagyobb térnyerése
ujfajta felhasznaloi feltletek

loT — Internet of Things, szenzor fuzid
Pontos beltéri navigacio



SLAM

Szimultan helymeghatarozas és terkepezes

Autonom platform fejlesztése

El6zmények:

Robot mérballomasok vezérlese (Ulyxes projekt, TDK es, diplomatervek)
Beltéri navigacio (WiFi fingerprint, Dead reckoning, TDK és diplomaterv)

9/10 DOF szenzorok, mikroszkép kamera és Pi kamera, Raspberry Pi
B/2/3, U-blox GNSS,
Kinect szenzor (digitalis homokoz0) alkalmazasa egyedi feladatokban
(pl. mozgasvizsgalat)

Cél:

Kis koltseggel elballithatd 6njaro helymeghatarozasra es térkepezeésre
alkalmas robot szilk terek felmérésére, szenzor fuzié alkalmazasa



Robot eszk0z fejlesztés

Eszkdzok:
Raspberry Pi, motorvezerlo es leptetd motorok,
LidarLite lézeres tavmérd) Sense Hat (IMU), Pi
Python programnyelv

odometer, URH tavmero,
Kinect,

Eredmények:

- Onjaro platform,
- beltéri navigacio odometriaval

- beltéri navigacié IMU-val és odometriaval

Kitekintés:
- helymeghatarozas pontositasara ognrrg
(SLAM: Simultaneous Lagali n and Mrloonu)

- Kinect szenzor integrél S



