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Kezdetek
■ Szeptember közepén 

neki álltunk 

gondolkodni

■ Helyszín kiválasztása

■ Szeptember végére 

kiválasztottuk a 

helyszínt



Maga a település: 
Somogyvámos ■ Balatontól délre, 

Kaposvár felé található

■ Somogy vármegyében 

van, a Fonyódi 

járásban.

■ Régészeti ásatásokat 

folytattak a területen



■ Szeptember 28.-án 

végeztük a felmérést

■ A reggeli órákban 

indultunk útnak

■ Másfél óra volt az 

utazási időtartam

■ Távolság 120 kilométer 

Mérés napja



Használt műszerek: Lézerszkenner

2018-ba került bemutatásra a Leica Geosystems által.

Vizuális Inerciális Rendszer (VIS) rendszer feladata a 
relatív pozíció és a tájolás meghatározása a térben.

5 kamerát foglal magába a VIS

3 féle pontsűrűség választható

0,5 – 5 méterre kell helyezni az illesztő ponttól

Leica RTC 360 lézerszkenner



Használt műszerek

Szervómotoros

Szögmérési pontossága:3”

360 fokos mérési 
tartomány

Leica TS16 robot mérőállomás, Leica GS18 GNSS antenna 

CS20 terepi kontrollerrel



Használt műszerek: DJI Phantom 3 
Advanced

Maximális repülési 

időintervallum: 23-25 perc

Kamera: 2,7K (2704x1520 

képkockájú felbontás)

Széria: DJI Phantom 3 

Advanced

Gyártó: DJI

Súly: 1280 gramm

Maximum sebesség: 60 

km/h

Maximum magasság: 500 

méter



Templom a levegőből



Repülés 
drónnal



Első lépés
▪ Megbeszéltük a mérés folyamatát

▪ A feladatokat sorrendbe állítottuk, hogy a 

mérés gördülékenyen végrehajtható legyen



Mérés kezdete
■ Kihelyeztünk illesztő pontokat a lézerszkennerhez, 

ezáltal tudtuk elhelyezni a kész pontfelhőt 

valamilyen koordináta rendszerben.(pl.: EOV)

■ 4 illesztő ponttal mértük körbe a templomot, ezeket 

az illesztő pontokat körülbelül 1.5-2 méter 

magasságba helyeztük a templom külséjére.



Lézerszkenner a 
templom körül

■ Lézerszkennert körbe vittük a templom 

körül, 11 álláspontból mértük körbe

■ A lézerszkennert egy iPad-ről lehetett 

irányítani



Mérőállomás
▪ Illesztő pontok EOV koordinátáinak 

meghatározása

▪ Szabad álláspontok meghatározás GPS 

pontok segítségével



Pontfelhő
■ Nyers pontfelhőt Leica Cyclone Register

360 programmal stilizáltuk.

■ A nyers pontfelhő 273 millió pont volt, ez 

nagyjából 4.5GB adatot jelent.



Pontfelhő redukálás
■ A 3D műveleteket Leica Cyclone 3DR-el 

történt.

■ Kezelhetőség szempontjából nagyjából az 

eredeti pontfelhő 1%-át használtuk fel.



Főfalak
■ Ezek után egy úgy nevezett mesh hoztunk 

létre.

■ Ezt később lecseréltük csak a templom 

körvonalaira, mert a munkát túlságosan 

megnehezítette a túl sok pont.



Modellezés 
elkezdése

■ Elkezdtük a 3D elemek felhúzását, melyből 

először megépítettük a jelenlegi templom 

körvonalait.



Régiből újat
■ A meglévő adatokból és a fennmaradt 

romokból megpróbáltuk felépíteni a 

templom eredti kinézetét



Térinformatika
■ ArcGIS-ben történt munkafolyamat



Végleges 
megjelölések

■ Célunk ezzel bemutatni hogy az ország 

területén található romtemplomokat



Haszna a 
későbbiekben

■ Turisztika 

szempontjából 

ezek a felmérések 

hasznosak, mivel a 

jövőben a 

látogatók 

érdeklődési körét 

növelni lehetne

■ Ezeken a helyeken 

lehetne egy QR 

kód, melyet 

beszkennelve 

megkapnánk a vár 

eredeti kinézetét.



Köszönettel tartozunk:

§ Kimlei Annamária

§ Ivanics Tamás

§ Equiscorp Kft.



KÖSZÖNJÜK A 
FIGYELMET!


