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Bakgrunn

@kende antall ATV i Norge

Ulovlig kjgring i utmark forekommer,
men omfang av miljgproblemet er

ukjent

Behov for kartlegging og overvaking

Mulighet for bruk av fjernmaling

Gjennomfort av: ,,.é"i"ﬂﬁ

uuuuuuuuuu

Utvikling av kjoreteybestanden i Norge
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 Fjernmalingsbasert metode utviklet
og utprevd med drone og fly, som
dekker:
- Tilrettelegging av input data (trenings- 3
og bildedata) o st -

tile Drone ortl saic  Training mask
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Manual marking of wheel ruts & forest mask

N .
ught. modeme@ severe.
1

 Fjernmalingsbasert metode utviklet
og utprevd med drone og fly, som
dekker:

» Tilrettelegging av input data (trenings- og

bildedata)
 (Videre-) Trening og anvendelse av
modell (potensielt i nye omrader)

===

= @;
FF [~}
o

o

[ mewasa | [

Final prediction

Repeat for all sites: leave one out cross validation
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» Fjernmalingsbasert metode utviklet C AR - <

og utprevd med drone og fly, som

dekker:

* Tilrettelegging av input data (trenings- og
bildedata)

* (Videre-) Trening og anvendelse av modell
(potensielt i nye omrader)

- Etter-prosessering av resultat (rensing,
aggregering, konvertering)
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 Fjernmalingsbasert metode utviklet

wheel_rut_detection $./post_process ——h
usage: post_process [-h] [-verbose] [-overwrite] -input INPUT -output OUTPUT -workdir WORKDIR -prefix PREFIX [-roads ROADS] [-streams STREAMS] [-tiling [TILING]]

O l It rQVd m e d d ro n e O fl S O m [-resolution [RESOLUTION]] [-dtm (DTM]]) [-ndvi [NDVI]] [-bands [BANDS]] [-proc_win PROC_WIN PROC_WIN PROC_WIN PROC_WIN] [-nprocs [NPROCS])
[-minimum_length [MINIMUM_LENGTH]] [-minimum_width (HINIMUM_WIDTH]) [~maximum_width [MAXIMUM_WIDTH]] [-minimum_size [HINIMUM_SIZE])
14 [-minimum_gap [MINIMUM_GAP]]

Post-process results from identifcation of motor vehicle tracs in multispectral, high resolution imagery,

° optional arguments:
° -h, —-help show this help message and exit

-verbose Give verbose progress information (default: False)
-overurite Overwrite existing maps (default is skip recreation) (default: False)
~input INPUT Path to the input directory with results from previous steps (default: None)
. . . ] ~output OUTPUT Path to directory to store results, (default: ./)
[ I I r I n V I n r n I n — -workdir WORKDIR Path to working directory where analysis are run, Should have omngh storage capacity. (default: None)
-prefix PREFIX Prefix used for naming temporary data and result maps (default: None)
-roads ROADS l(’a'.h to an OSR)readable file with data on roads. If the file contains several lauers, the relevant layer has to be specified separated by space
default: None
-streams STREAMS Path to an OGR readable file with data on streams, If the file contains several lauyers, the relevant lauer has to be specified separated by
. space (default: None)
I e ata -tiling [TILING] Nusber of rows and columns to use in tiled processing (e.9. '3,5') Should be a multiple of 'nprocs’ If not provided, tiling will be derived from
the number of cores given in the nprocs option (default: None)

-resolution [RESOLUTION]
The resolution to operate on, (default: 0.15)
~dtm [DTH] Path to a DTM corresponding to the image to analyse, must be in a format readable by GDAL (default: None)

M M -ndvi [NIVI] Path to multispectral image for extraction of NIVI statistics for wheel ruts (default: None)
I e re— re n I ng Og a nVe n e Se aV l I lO e ~bands [BANDS] ?rder of b;’gélh;l input imagery for NDVI handling B:blue, Gigreen, Rired, E:red edge, I:NIR, A:alpha, other bands are currently ignored
default: A
-proc_win PROC_WIN PROC_WIN PROC_VIN PROC_WIN

Extent to process defined by upper left and lower right coordinates So, coordinates order should be WNE S, e
772000 (default: None)

. . [¢}
-nprocs [NPROCS Number of cores to use for parallel/tiled processing, (default: 1)
otensielt | nye omraaer imnc i (NANLEG
The minimum length of possible tracks in meter, (default: 45,0)
-minimum_width [HINIMUM_ uumd

he minimum width of possible tracks in meter, (default: 1.0)
-maxinum_width [MAXIMUM_WIDTH]

PY Ette r_ p ro Se Sse ri ng aV reS u |tat ( re n S i ng, '([:f:ﬁna‘;;dth of possible tracks in meter, Detected tracs wider than this threshold are considered sheet-like damages and mapped as areas

-proc_win “-11000 785000 3000

-mininum_size [MINIMUM_SIZE]
The minimum size of possible tracks objects to keep (in m2), Detected objects smaller than this size are discarded if not part of a network
(default: 65.0)

~minimum_gap [MINIMUM_GAP]

a g g re ge r| N g, ko nverte rl N g) o Th mnin sz of ossble trcks hiects o keep (in 2). Inectd et closer 1o xh o tha this distancs r trated s rs
« Kommandolinje-baserte Python-skript

. A NIBIO
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Resultat - test

m =
¢ & S
» Brukbare resultater fra bade flyfoto 3 | 3 &
og drone bilder Omrade |Datakilde| & 3 =
« Bedre opplasning i dronebildene . drone | 71.7/| 958 | 47.7
(7 cm vs. 25 cm i flybildene) gker  [Balsfiord
oppdagelses-raten men ogsa stay flyfoto | 66.7 | 98.7 | 34.8
* Lite omfang av trening begrenser drone | 66.4 | 936 | 394
presisjon, robusthet og Rjukan*
overfgrbarhet av modellen fiyfoto | 82.2 | 99.5 | 65.0

, 9 NIBIO * Resultat for flyfoto ma tolkes forsiktig pga lav mengde .
Gjennomfert av: AZNNA treningsdata



Resultat - test

* Tilleggsegenskaper av dronebildene
(DSM/DTM og IR/Red Edge) kunne
ikke utnyttes i prosjektet pa en
mate som ville rettferdiggjare ekstra
ressursbruk i seg selv

 Verdien av dronebilder: fleksibilitet
av bildeopptak (bade sesong og
behov)

NIBIO
ossK msTIuTT P08
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Resultat - test

« Omfang av kjgrespor i Balsfjord
gkte mellom 2016 (flybilde) og 2020
(drone) med ~100%
fra 7.5 km til 15 km med kjgrespor
innen 9 km2

 Etter-prosessering er ngdvendig og
gir vektor data som er lettere a
sjekke og korrigere manuelt

NIBIO
ossK msTIuTT P08
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Wheel rut density map according to NiN 7TK

Wheel rut density map according to NiN 7TK

from aerial imagery (2016/2017) in Balsfjord
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from drone imagery (2020) in Balsfjord
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Mulig vei videre : forbedring av metoden

1. Trene modellen videre med nye omrader (opptakstidspunkt,

bakgrunns-landskap /-vegetasjon, vaer, lysforhold, mfl.) for a gjare
modellen(e) mer overferbar

2. Konsolider modellen til en felles modell for Drone og flybilder med
enhetlig opplasning (f.eks. 10cm) og kun RGB

—> Bedre kost-nytte mtp omfang av trening
3. To-steg tilneerming med kombinert bruk av flyfoto og dronebilder

4. Forbedre handtering av stey og artefakter i modellen og andre
tekniske forbedringer i modellen og etter-prosesseringen
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