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Účel programu

• Zpřístupnit algoritmy zpracování 3D dat odborné veřejnosti

• Vytvořit uživatelsky přijatelnější prostředí

• Umožnit využití výsledků výzkumu v praxi

• Zpřesnit výsledky analýz lesního prostředí





DendRobotovy úkoly

• Vytvářet DTM a CHM

• Najít stromy a odfiltrovat šum

• Rozpoznat vrcholy stromů a jejich koruny

• Spočítat výčetní tloušťky, sbíhavosti kmenů, výšky, rozměry korun 

• Segmentovat jednotlivé stromy
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Vstup

LiDAR sken



15 m

Vstup

LiDAR sken



Algoritmy

• Label Connected Components

• Geometrické vlastnosti (počet sousedních bodů, vertikalita)

• RANSAC algoritmus pro fitování kružnice

• Reverse Watershed pro vymezení korun stromů



15 m

Průběh

Detekce 
kmenů



Průběh

2.5 m Filtrování šumu



Průběh

RANSAC
Fitování kružnice pro výpočet tloušťky kmene



Výstup



Výstup

Segmentace stromů Filtrování stromů



Předběžné výsledky
• Porovnané k ručnímu pozemnímu měření
• 15 ploch (cca 50×50 m)
•  Starší verze DendRobota
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Úspěšnost 
detekce

MAE
[cm] [m] 7.0 2.7 1.4 1.8 0.8 0.5

94 %RMSE
[cm] [m] 16.7 4.9 2.2 3.9 1.3 0.7

rRMSE
[%] 76.3 21.8 9.5 20.8 6.7 3.3



Evaluace

Ruční propojení 
výsledků s 
informacemi z 
pozemního šetření



Cíle do budoucna

• Klasifikace dřevinných druhů

• Sofistikovanější segmentace stromů

• Vyhodnocování skenů z iPhone LiDARu

• Vyhodnocování modelů z pozemní fotogrammetrie

• Odstranění závislosti na CloudCompare



https://dendrobot.czu.cz/

Ke stažení na:

https://dendrobot.czu.cz/


Dotazy?
hrdinam@fld.czu.cz
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