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1. Përmbledhje e punimeve fotogrametrike 

1.1. Procesi i punës 

 

  

Planifikimi 

Parametrat e Projektit 

Importimi i Imazheve 

Matjet e GCP-ve 

Matjet e Pikave Lidhëse 

Axhustimet (Llogaritjet) 

Stereo modelet Orjentimi i jashtëm 

Marrja e te dhenave – 

(Data Capturing) 

(Stereo Plotimi) 

Gjenerimi i DEM-it 

Rektifikimi i Ortofotos 

Fotogrametria Ajrore 

Koordinatat e GCP 

Matjet e GCP-se 

GNSS/IMU Imazhet Ajrore 

DEM 

 Përpunimi i DEM-it 

Mozaikimi i Ortofotos 

Ortofoto 

VC 

VC 

Të dhëna Topografike 

Krijimi i Izoipseve 

Krijimi i Ortofotos VC: Vlerësimi i Cilësisë Aero Triangolacioni 
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1.2. Pajisjet e përdorura 

Hardware ⚫ Kompjuter personal (Tastjerë, maus i thjeshtë) 
⚫ Monitor LCD 
⚫ Monitor 3D 
⚫ Syze 3D dhe aksesor 
⚫ Topo-Maus (Maus për punime 3D) 

Software ⚫ Photography plan Tool 
⚫ MATCH_AT (Inpho) 
⚫ ERDAS IMAGINE (IMAGINE Photogrammetry, AutoDTM, Terrain Editor) 

 

2. Triangolacioni ajror 

2.1. Udhëzime themelore 

2.1.1. Fotografia ajrore 

Gjatë fotografimit ajror, pozicioni i aeroplanit dhe këndet e rrotullimit të kameras regjistrohen nga sistemet 

GNSS / IMU. Pozicioni i aeroplanit dhe këndet e rrotullimit të kameras regjistrohen në momentin e fotografimit. 

Stereo-fotogrametria realizohet duke shfrytëzuar pikërisht këtë teori, përcaktimin e koordinatave dhe 

elementëve të rrotullimit të kameras në momentin e fotografimit.

 

 

2.1.2. Triangolacioni arjror  

“Triangolacioni ajror” është puna e realizuar për të përfituar (llogaritur ose analizuar) pozicionin edhe 

këndet e rrotullimit të kameras në momentin e fotografimit, për çdo foto të realizuar, me qëllim orientimin e 

stereo-modeleve. 

Në triangolacionin ajror, fillimisht duhet të maten pikat e kontrollit (GCP) dhe pikat lidhëse në secilin imazh, 

në mënyrë që të lidhen mbivendosjet ndërmjet fotografive ajrore. Pastaj llogaritja e pozicionit dhe këndeve të 

rrotullimit të qendrës së fotografive nga “Image Coordinate” për secilën pikë lidhëse dhe pikë kontrolli. Ky 

process llogaritjesh quhet “Axhustim” dhe në përgjithësi përdoret “Axhustimi i bllokut” 

GNSS: Sistemi Satelitor i Navigimit Global      IMU: Sistemi i Majtjeve të Njësive Inerciale 
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 Kamera 

Në rast të përdorimit të kamerave dixhitale ajrore, aktualisht më e përdorshmja në industri, për parametrat 

e distances fokale, madhësisë së pikselit dhe pikave principale (PPX, PPY) duhet ti referoheni raportit të 

kalibrimit të kameras. 

 

 Sistemi GNSS/IMU, Skedari RPC 

 Sistemet GNSS/IMU shëbejnë për matjen e pozicionit fillestar dhe të këndeve të rrotullimit fillestare të 

kameras për secilin imazh. Në rast të imazheve satelitore i korespondon skedari RCP (Rational Polynomial 

Coefficient). 

 

 Matja e pikave lidhëse 

Matja e pikave lidhëse duhet të jetë e formës 3 pika (sipër, 

mes, poshtë sipas figurës) në një linjë vertikale në imazh. Në 

rast se pikat lidhëse bien në mbivendosjen e imazheve atëherë 

këto pika duhet të maten edhe në foto pasardhëse. 

 

 

 

 

 Llogaritjet (Axhustimet e blloqeve) 

Metoda më e përdorshme e axhustimeve 

fotogrametrike në triangolacionin ajror, është ajo e 

axhustimit të bllokut. Kjo është metoda e llogaritjes së 

elementëve të orientimit të jashtëm, në bazë të 

shpërndarjes (kolinearitetit) së pikave të kontrollit dhe 

pikave lidhëse.  

 

 

 Produkti i triangolacionit ajror dhe Kontrolli i cilësisë 

Produktet e një triangulacioni ajror, në përgjithësi janë:  

1) Tabela me elementët e orientimit të jashtëm  

2) Lista e pikave lidhëse  

3) Indekset e fluturimit  

4) Rregjistrat e axhustimeve 

5) Dokumente të tjera 

 

2.2. Pajisjet e përpunimit (Softet fotogrametrike) 

ERDAS Imagine (product i “Hexagon Geospatial)” dhe MATCH-AT (Trimble Inpho) janë softet më të 

▲Ground Control Point × Tie Point 
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përdorshme për punimet me triangolacionin ajror. 

 

2.2.1. ERDAS Photogrammetry 

Ky soft përdoret më së shumti për procesimin e imazheve satelitore sesa për imazhet e tjera. Në softin 

IMAGINE Photogrammetry procedura e përgjithshme është: parametrat fiillestar, orientimi i brendshëm, 

orientimi i jashtëm, gjenerimi i DEM, rektifikimi i ortofotove. 

 Parametrat e projektit 

i）Hapni Imagine Photogrammetry 

 

 

ii）Në dritaren e hapur të “Block Property Setup”, klikoni “Set”. 
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iii）Në dritaren “Projection Chooser”, zgjidhni sistemin koordinativ horizontal të duhur. 

 

 

iv）Krijimi i skedarit të kameras. 

 

 

Vendos lartësinë e fluturimit 

(mesatare) 
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 Importimi i imazheve ajrore 

Pas krijimit të një skedari bllok (Block file), imazhet ajrore duhet të futen. 

i）Në dritaren “IMAGINE Photogrammetry Project Manager”, klikoni mbi ikonën   dhe zgjidh imazhet. 

 

 

ii）pasi të keni futur imazhet, përcaktoni madhësinë e pikselit të imazheve (i quajtur si orientimi i 

brendshëm). 

 

 

 Orjentimi i brendshëm dhe i jashtëm 

Imazhet të cilat janë përfituar nga projeksione qëndrore kanë dy 

tipe deformimesh. Njëri quhet deformim i brendshëm dhe 

shkaktohet nga kamera dhe sensorët që përdoren. Ndërsa tjetri 

quhet deformim i jashtëm dhe shkaktohet nga gjeometria e 

metodës së fotografimit. Në mënyrë që të përjashtohen këto 

deformime, është e domosdoshme të përcaktohen parametrat e 

orientimit të brendshëm dhe të jashtëm gjatë procesit të rektifikimit 

të ortofotos. Deformimet e lentes dhe të lartësisë fokale duhet të 

vendosen si parametra të kameras së montuar në aeroplan për të 

mirëpërcaktuar elementët e orientimit të brendshëm. Pozicioni dhe 

këndet e rrotullimit të qendrës së imazhit në momentin e 

fotografimit përcaktohen si elementët e orientimit të jashtëm. 

Numrat që përcaktojnë këto elementë quhen parametrat e 

orientimit të jashtëm të fotografive. Në rast se janë përdorur sistemet GNSS/IMU gjatë fotografimit, ato janë 

të matur lehtësisht nga këto sisteme. 
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 Matjet e pikave të kontrollit (Ground Control Points –GCP-ve) dhe pikave lidhëse. 

Pasi janë përcaktuar elementët e orientimit të jashtëm dhe të brendshëm, maten pikat e kontrollit (GCP) 

dhe pikat lidhëse. GCP-të maten në terren dhe gjithashtu secilës pikë korrespondente i përcaktohen 

koordinatat dhe në fotografi. Për të matur një element vector në fotot ajrore ose satelitore, së pari ato duhet 

të ortorektifikohen. 

 

 

 

  

▲Ground Control Point × Tie Point 
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 Axhustimet (Triangolacioni ajror) 

i）Për të përcaktuar karakteristikat e triangolacionit klikoni ikonën  

 

ii）Në dritaren “Rational Function Refinement” , përcakto parametrat. 

 

 

iii）Pasi përcaktohen parametrat, klikoni “Run” 

Pas axhustimit (përllogaritjeve), një përmbledhje rezultatesh paraqiten si në figure. Pastaj klikoni 

“Report” që të shikoni detajet. 

 

 

iv）Kontrolloni tolerancat e rezultateve (sipas standardeve të ASIG. (Ruani këtë si skedar text nëse ju 
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duhet) 

 

⚫ Për saktësinë e GCPs (majtas) 

⚫ Për saktësinë e pikave lidhëse (Djathtas) 
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v）Nëse rezultatet janë brenda tolerancave dhe janë të pranueshme, klikoni “Accept” dhe “OK”. 

 

Nëse rezultati nuk është brenda tolerancës, kontrolloni në rezultatet e matjeve të pikave të kontrollit dhe 

pikave lidhëse dhe axhustoni (llogaritni) përsëri. Ky cikël duhet të vazhdojë deri sa rezultatet të jenë brenda 

tolerancës. Në rast të kushtëve të këqija të matjeve të pikave të kontrollit dhe pikave lidhëse, për shkak të 

modeleve në stinë të ndryshme apo foto të paqarta, këto pika rekomandohet të përjashtohen nga llogaritjet. 

 

vi）Koordinatat e pikave lidhëse llogariten dhe fitohen si pika të matura “Point Measurement”. 

 

 

vii）GCP-të dhe pikat lidhëse paraqiten si mëposhtë në “IMAGINE Photogrammetry Project Manager”. 

Në fund ruani të dhënat në formatin e duhur (*.blk). 

 

Për informacione të detajuara, referohuni dritares ERDAS Help. 
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2.2.2. MATCH AT 

 Parametrat e projektit 

i）Krijimi i projektit 

Krijoni një skedar të ri “New file” dhe plotësoni parametrat në dritaren “Basic”. Nuk është e nevojshme 

të përcaktohen njësitë e koordinatave, por gjithsesi “Object unit” dhe “Angular unit” duhet të jenë të njëjtë 

me njësitë e sistemeve GNSS/IMU. 

 

 

ii）Parametrat e kameras 

Klikoni “Cameras/Sensors” pastaj mbush emërtimin “Camera ID” dhe selekto “Sensor type” dhe “Brand” 

nga “Camera calibration report.pdf” , i cili u përdor në fotografimin ajror. Parametrat PPA(x, y) duhet të 

insertohen nëse vlera është 0. 

 

 



 

12 | Page 

iii）Import i të dhënave GNSS/IMU 

Klikoni “GNSS/IMU” dhe më pas importoni të dhënat GNSS/IMU. 

 

  

Ndiqni hapat e mëposhtme bazuar në formatin e objektivit “GNSS/IMU”. 
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Në fund, insert vlerat e pranueshme të tolerancës për secilin komponent të GNSS (x, z, y) dhe IMU 

(Omega, Phi, Kappa). 

 

 

iv）Importo Imazhet  

Klikoni “Photos” dhe shto imazhet (Image base / Directory base). Nëse ID-ja e imazhit në vetvete është 

e njëjtë me emërtimin e tij në të dhënat e nxjerra nga “GNSS/IMU”, imazhet dhe të dhënat GNSS/IMU 

(koordinatat dhe këndet) do të lidhen automatikisht me njëra-tjetrën. 
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Klikoni “Strips”, pastaj selektoni imazhet itinerar pas itenerari. Drejtimi i fluturimit duhet të rregullohet 

sipas rendit të ID së fotove (Shikoni C1 dhe C2). 

 

 Vendos blloqet nëse është e nevojshme. 
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v）Krijoni piramidat e imazheve  

Shkoni tek “Imaging” dhe selektoni “Image Commander”. 

 

 

Selektoni të gjitha imazhet dhe klikoni “Process Image Overviews” që të krijoni piramidat e imazheve 

të gjitha njëkohësisht. 
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vi）Importoni GCP-të 

Klikoni “Photos” dhe pastaj importoni të dhënat e GCP dhe ndiqni hapat e mëposhtëm referuar formatit 

të objektivit “GCP-ve”. Së fundi, vendosni tolerancën e lejuar për secilën komponent të pikës (x, y, z). 

 

 

Imazhi më poshtë është rezultati i importimit të të dhënave për të cilat shpjeguam: 
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 Matjet e pikave 

i） GCP 

Shkoni tek paneli “Multi Photo Measurement tool” dhe selektoni GCP objektiv. Klikoni ikonën “Measure” 

dhe matni pozicionin në imazh, e cila përmban pikën GCP. Vazhdoni me matjen e koordinatave të pikave 

në imazh deri sa të matni të gjitha.  

 

 

ii）Pikat lidhëse 

Kemi dy metoda për matjen e pikave lidhëse, e para është interaktive, e njëjtë si metoda e matjeve të 

GCP-ve, ndërsa metoda e dytë është automatike si mëposhtë: 

Për matjet automatike, shkoni tek “Aerial Frame Triangulation”. 
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Selektoni “Automatic tie point extraction with adjustment of block” dhe pastaj vendos përdorimin e 

GNSS/IMU dhe shpërndarjen e pikave lidhëse. 

 

 

Aktivizoni llogaritjet dhe shikoni rezultatet. 

 

 Axhustimi - Kompensimi 

Shkoni tek “Aerial Frame Triangulation” dhe selektoni “Post processing (adjustment only)”. 
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“Std. Dev” shfaq të njëjtën vlerë të cilën e vendosët në hapat paraardhës (gjatë importimit të  GNSS/IMU 

dhe GCP).

 

 

Aktivizoni procesimin dhe shikoni rezultatin (aat.html). Në rast se saktësia e GCP dhe pikave të kontrollit 

nuk kënaq kërkesat (Standardet e ASIG), rimatni pikat që cilat kanë kaluar tolerancën duke përdorur 

panelin “Multi Photo Measurement tool” dhe ri-procesoni deri sa të arrini suksesin. 
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 Eksportimi i rezultateve 

Elementët e orientimit të jashtëm duhet të ekportohen në 

formatin e kërkuar (Exterior Orientation). 

 

 

 

 

 

2.3. Vlerësimi i saktësisë së triangolacionit ajror 

Vlerësimi i saktësisë të pikave të kontrollit GCP dhe pikave lidhëse llogaritet nga “Metoda e katrorëve më të 

vegjël”. Në rast se saktësia është më e lartë se kërkesat e standardeve të ASIG, rezultatet e triangolacionit ajror 

pranohen. 
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3. Krijimi dhe përpunimi i DEM-it 

3.1. Udhëzime themelore 

 Koncepti i DEM 

DEM-Modeli Dixhital i Lartësive ka dy komponent DSM dhe DTM. DSM – Modeli Dixhital i Sipërfaqes, 

gjenerohet nga metoda e përputhjes së imazheve (shiko 2 Image Matching) ndërsa DTM-Modeli Dixhital i 

Terrenit gjenerohet nga izoipset duke përpunuar DSM-në me programe fotogrametrike (shiko 3,2) 

Në rastin e të dhënave Lidar, pikat që klasifikohen si “ground” përdoren për të përfituar DTM-në ndërsa 

pikat e tjera për të përfituar DSM-në 

 

 Lidhja e imazheve (Image Matching) 

Pikat (koordinatat në imazh) të cilat bëjnë pjesë në zonën e mbivendosjes specifikohen nga lidhja e 

imazheve. Duke llogaritur funksionin e korrelacionit në pikat e përcaktuara, grupi përfundimtar i pikave të 

figurës përcaktohet me anë të testit statistikor. 

 

i） Një pikë “aspect point” është nxjerrë në imazh si 

një pike objektive. Me anë të saj fitohet pixeli i 

cili është ngjitur me pikën (dritarja e 

korrelacionit) 

 

ii）Bazuar në informacionin e orientimit, linja 

epipolare është e specifikuar në imazhin ngjitur 

në mbivendosjen e stereo-çiftit. Ndërsa, dritarja 

e kërkimit është e vendosur përgjatë vijës sepse 

pika përkatëse është pikërisht në vijën epipolare. 

 

iii）Pikseli ngjitur është fituar në drejtim të pikave të 

kandidatit, të cilat janë të përfshira në dritaren e kërkimit dhe llogariten koeficientët e ndërlidhjes 

ndër-kryq. Pika e cila ka korrelim më të lartë është nxjerrë si pikë korresponduese. 

 

DSM 

DTM 

DSM - Digital Surface Model 

DTM - Digital Terrain Model 

DEM - Digital Elevation Model 
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 Përcaktimi i koordinatave të pikave të relievit 

Koordinatat 3 dimensionale të pikave të përcaktuara janë të matura me principet fotogrametrike (Space 

Forward Intersection) 

 

“ Space Forward Intersection” është një teknikë që 

përdoret zakonisht për të përcaktuar koordinatat e terrenit 

X, Y, dhe Z të pikave që shfaqen në zonat mbivendosëse të 

dy ose më shumë imazheve bazuar në parametrat e njohur 

të elementëve të orientimit të brendshëm dhe të jashtëm. 

 

 Lloji i DEM 

Koordinatat X, Y dhe Z të pikave të matura janë të mundshme të përftohen në lloje të ndryshme formatesh 

si: raster DEM, Modeli i terrenit TIN, Shape 3D, ASCII dhe LTF. Konvertimi ndërmjet formateve është e mundur 

me programet fotogrametrike dhe GIS. 

Secili lloj ka karakteristikat e veta përkatëse prandaj duhet të percaktohet në mënyrën e duhur lloji i formatit 

që duam, kështu formatin raster DEM mund ta editojmë duke përdorur Terrain Editor 

       

Raster DEM Tin 3D shape (Point/line) ASCII 

Lloji Formati (shembull) Avantazhet Disavantazhet 
Raster DEM Tiff, Img Madhësi e vogël dhe 

mesatare e të dhënave 
Formati është relativisht 
mire i aksesueshëm. 

I limituar per tu edituar me 
tool-se 

TIN Ltf Madhësi e vogël e të 
dhënave 
I editueshëm lehtësisht nga 
tool-se 
 

Aksesim dhe editim i 
kufizuar 

3D 
shape  

Point Shape Formati është relativisht i 
zhdërvjelltë (i aksesueshëm 
nga shumë softe) 

Të dhëna të rënda si 
madhësi. 
Tool-se të limituara për 
editim. 

Line Shape (izoipse) Formati është relativisht i 
zhdërvjelltë (i aksesueshëm 
nga shumë softe) 

Të dhëna të rënda si 
madhësi. 
Tool-se të limituara për 
editim. 

ASCII Txt Lehtësisht i aksesueshëm Veshtirësi në editimet 3D 
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3.2. Pajisjet e përpunimit të DEM-it, krijimi dhe përpunimi 

3.2.1. Krijimi i DEM 

Hapni skedarin e bllokut objektiv dhe aktivizoni ATE  

 

Selektoni formatin në të cilin doni të përfitoni DEM-in, emërtimin, dhe intervalin e gridit (madhësia e 

qelizës)
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3.2.2. Përpunimi i DEM 

DEM-Modeli Dixhital i Lartësive ka dy komponent DSM dhe DTM. DSM – Modeli Dixhital i Siperfaqes, 

gjenerohet nga metoda e përputhjes së imazheve (shiko 2 Image Matching) ndërsa DTM-Modeli Dixhital i 

Terrenit gjenerohet nga izoipset duke përpunuar DSM-në me programe fotogrametrike (shiko 3,2) 

 Selektoni imazhet çift 

Hapni “Terrain Editor” dhe hidhni çiftin e imazheve nga lista në dritaren e stereo çifteve 

 

 

 Hapni DEM & shfaqni izoipset 

Shkoni tek paneli “Terrain Files and Display” dhe selektoni DEM e krijuar dhe klikoni “Load”. 

Shfaqja e DEM ka 4 opsione: 

 

LR 
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Klikoni butonin “Settings” dhe ndryshoni karakteristikat (psh: Izoipset) 

 

 

Shkoni në panelin“Terrain Editing”. 

 

 

 Llojet e editimit (modifikimit) 

Më poshtë paraqiten llojet e modifikimeve në panelin Editing. 

 

 

Vijat e thyerjes 

Pikat 

TIN 

Imazhet 

Hapni DEM (Select & Load) 

Save Edit Izoipse 

Point  Vijat e thyerjes- Breakline Triangles   Contours 
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Lloji Metoda Objektivi (shembull) 
Editimi i pikave Editim 1 nga 1 Editing Majat. Thyerjet. Editim i saktë i pikave të 

nevojshme  
Editimi i vijave të 
thyerjeve 

Editime lineare Kreshta, Lugina. Thyerje 

Editimet e 
mbushjeve 
(Bulldozer) 

Editime lineare dhe 
paralele 

Rrugë, Lumenjë të gjerë 

Editimet e 
sipërfaqeve 

Editim sipërfaqe për 
sipërfaqe 

Sipërfaqet ujore, Pyjet, Skarpatat, Zonë e ndërtuar, 
Zonë e sheshtë, Lëndina 

 

 Editimi i pikave 

Komanda “Point Editing” është e dobishme për të modifikuar pikat një nga një, nëse zona e punës nuk është 

e madhe, numri i pikave nuk është i madh dhe nëse kërkohet saktësi e lartë. Në të kundërt, kjo komandë 

kërkon shumë kohë. 

Add Point (Add): Klikoni ikonën “Add” dhe klikoni zonën ku nuk ka asnjë pikë të DEM-it sipas intervalit të 

zgjedhur të kursorit. 

Add Point (Add): Klikoni ikonën “Add” dhe klikoni në pikën e DEM-it që duam të modifikojmë dhe mund ta 

levizim (horizontalisht apo vertikalisht). 

Delete Point: Klikoni ikonën “Delete” dhe klikoni mbi pikën e DEM-it që doni të fshini. 

 

 

 Editimi i vijave të thyerjes (breakline) 

Ky mjet është i dobishëm për të modifikuar DEM përgjatë tipologjive lineare siç janë: Thyerjet, lugina, 

shkëmbinjtë, shpatet, tipologjitë artificiale. Forma-V është e dobishme për vijë e thyerjeve të forta,  Forma-U 

është e dobishme për pjerrësitë e butë. 

Add 

Delete 
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<Thyerje të forta (Forma - V) > 

 

 

<Thyerje të buta (Forma - U) > 

Ndryshimi i karakteristikave është në varësi të 
kushteve 

Ndryshimi i karakteristikave është në varësi të 
kushteve 

Luginat 

Kulmet 
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 Editimi gjeomorfik 

Ky opsion përdoret në zonën e mbuluar nga DEM-i. Opsionet "Bulldozer" dhe "Hedge Trimmer" janë të 

dobishme për përdorim. "Bulldozer" është një komandë për të niveluar pikat në të njëjtën lartësi përgjatë vijës 

së hequr, aksit. Për të përdorur opsionin "Bulldozer", duhet të përcaktoni aksin dhe gjerësinë e objektit që 

përpunoni. 

 

 Editimi i sipërfaqeve 

Ky opsion modifikon pikat që janë të selektuara sipas një sipërfaqe. Klikoni “Area Select Tool”  dhe vizatoni 

sipërfaqen si poligon. 

Skarpata 

Vizatoni aksin mbi 
objektivin. 



 

29 | Page 

 

 

<Bias elevation> 

Kjo komandë bën që pikat e selektuara të spostohen vertikalisht. Kjo është e dobishme në rast të spostimit 

(uljes në bllok) të pikave me karakteristika të përbashkëta të kurorave të pemëve në nivelin e tokës. 

 

 

<Smooth elevations> 

Kjo komandë zbut paraqitjen e izoipseve (lartësive) duke eliminuar pika që krijojnë thyerje të forta apo 

çrregullime. Kjo komandë është e dobishme për të përjashtuar pikat që ndikohen nga DSM në zonat me 

vegjetacion. 

 

 

Lartësia e pemës 

Para     Sipërfaqja e selektuar (and Apply)  Pas 
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<Set Constant Z > 

Kjo komandë sposton pikat e selektuara në një sipërfaqe të sheshtë lartësie. Lastësia përcaktohet nga pikat 

e selektura, kufiri, kuota e kursorit, vlerë e përcaktuar. Kjo është e dobishme për të spostuar vertikalisht kuotat 

në zonat e ndërtuara (objektet), në sipërfaqet ujore etj. 

 

 

<Fit Surface to Points > 

Kjo komandë sposton pikat e selektuara në një sipërfaqe të krijuar nga një zonë. Kjo është e dobishme për 

të spostuar pikat në një sipërfaqe të pjerrët ose tokë natyrale. 

 

 

<Remove Elevation Spikes > 

Gjatë përputhjes së jo të mire të imazheve mund të ndodhi që të ndodhin disa ngritje të papritura. Kjo 

komandë shërben për të përjashtuar këto zona.  
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3.3. Vlerësimi i cilësisë së DEM-it 

Në përgjithësi, metodat e mëposhtme të vlerësimit priten, do realizohen dhe raportohen sipas standardeve 

të ASIG. 

Metoda e vlerësimit Objektimi i korrigjuar Tipi i DEM  

DSM DTM 
Kontrolli vizual Krahasoni 

izoipset mbi 
ortofoto 

Ngritjet, diferenca ekstreme nga 
ortofoto. 〇 〇 

Ortofoto Zonat e shtrembëruara në 
ortofoto. 

〇  

Mos përputhja e ortofotos me 
luginat, lumenjt etj. 

 〇 

Kontrolli i 
saktësisë 

Krahasimi i gridit 
të rasterit me pika 
me kuotë të 
njohur.  

Zona, diferenca e së cilës tejkalon 
"Pragun maksimal" në standardin 
ASIG. Pikat, të cilët plotësojnë 
numrin e pikave të pakënaqshme 
(me standardet e ASIG) tejkalojnë 
më shumë se 5% 

 〇 

Kontrolli logjik Izoipset Kuotat 0, vlerat e gabuara, lidhjet 
e pakuptimta 

 〇 

 

4. Krijimi i ortofotos 

4.1. Udhëzime themelore 

 Koncepti i ortofotos 

Rektifikimi nënkupton dhënien e koordinatave gjeografike një fotoje ajrore apo imazhi satelitor. Modeli RPC 

ose modeli i sensonit të kameras ajrore apo satelitore është i përfshirë në procesin e rektifikimit. Rektifikimi i 
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imazhit i jep asaj një datum reference. Nga ana tjetër, rektifikimi duke përdorur të dhënat e lartësive DEM, 

quhet ortofoto-rektifikim. Ky proces transformon projeksionin qëndror të imazhit në projeksion ortogonal dhe 

redukton distrucionin (deformimet) e shkaktura nga terreni. 

 

 

 Procesi i punës për përfitimin e Ortofotos 

Shikoni procesin e punës 1.1. 

 

 Cilësia e Ortofotos 

Në rast se krahasimi i saktësisë së rektifikimi dhe orto-rektifikimit, saktësia e pozicionimit të metodës të orto-

rektifikimit është më e saktë se sa e rektifikimit të thjeshtë. Më poshtë janë një shembull i krahasimit. 
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Saktësia pozicionale e rektifikimit kur realizohet me lartësi relative. 

 

Saktësia pozicionale e orto-rektifikimit kur realizohet me lartësi relative. 

 

Ekziston orto-rektifikimi i imazhit të vetëm dhe orto-rektifikimi i stereo imazhit në procesin e orto-rektifikimit. 

Dallimi i tyre është ndryshimi i të dhënave për lartësinë që do të përdoren. Në orto-rektifikimin e imazhit të 

vetëm, përdoren të dhënat ekzistuese të lartësisë. Nga ana tjetër, në orto-rektifikimin stereo imazhit, përdoren 

të dhëna për lartësinë që gjenerohen nga stereo-çiftet. 

 

Saktësia pozicionale e orto-rektifikimit varet nga saktësia e të dhënave për lartësinë e përdorur. Prandaj, në 

përgjithësi, saktësia e orto-rektifikimit të stereo imazhit që është në gjendje të gjenerojë të dhëna më të 
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detajuara mbi lartësinë është më e lartë se orto-rektifikimit të një imazhi të vetëm. 

Në rast të përdorimit të të dhënave të lartësive, saktësia e të dhënave dhe ndryshimi midis datës së të 

dhënave të krijuara dhe datës së fotografimit do të ndikojnë në saktësinë e orto-rektifikimit si gabime. 

Në orto-rektifikimin e stereo imazhit, nëse imazhet për stereo çiftet janë realizuar përafërsisht në të njëjtën 

kohë, ndryshimi nga gabimi në datën e fotografimit do të hiqet. Sidoqoftë, në rast se të dhënat ekzistuese të 

lartësisë përdoren në orto-rektifikimin e stereo imazhit duke përdorur disa imazhe, saktësia e tij duhet të jetë 

në të njëjtin rang të orto-rektifikimin e të imazhit të vetëm. 

 

4.2.   Pajisjet e përpunimit të Ortofotos 

 Rektifikimi i ortofotos  

Orto-rektifikimi është ndërtimi i gjendjes së ekspozuar bazuar në rezultatin e triangulacionit ajror (d.m.th. 

orientimi i brendshëm dhe orientimi i jashtëm) dhe DEM, ndërsa vlera e shkëlqimit/dritës llogaritet nga gjendja 

kolinare midis ekspozimit – imazhit – terrenit 

 

 

 

 Procedura e rektifikimit të ortofotos 

Orto-rektifikimi implementohet stereo-çift pas stereo-çifti me DEM-in dhe secili imazh i rektifikuar duhet të 

mozaikohet (bashkohet) në një imazh të vetëm. Vija ndarëse që është kufiri e secilës foto quhet “Seam line”. 

Për ndërtimin e saj ka dy mënyra: e para është krijimi automatik dhe e dyta është krijimi manual. Ortofotot e 

mozaikuara priten nga rrjeti i vijave ose kuadratet “Map sheets” ose AOI sipas nevojes.  

 

i）Karakteristikat 

 Klikoni ikonën  
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ii）Insertoni skedarin e emërtuar që korrespondon me:  

 

 

 

①Inserto stereo çiftin 

② Emërto produktin (Ortho) 

③ Formati DEM 

④ Skedari DEM 

⑤Madhësia e pikseli të produktit 
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iii）Parametrat e imazhit të ortofotos produkt 
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 Mozaikimi i ortofotos 

i）Hapni softin Mosaic Pro 

 

 

ii）Importoni imazhet 
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iii）Gjeneroni vijat ndarëse (seam line) 

 

 

iv）Karakteristikat e parametrave 

Selektoni karakteristikat “Color Correction” (rekomandohet: vetem dodging) dhe vendosni parametrat 

e  “Smoothing” dhe “Feathering”. 

 

 

Vendosni “Output Cell Size” , vendin ku duhet ta ruani, formatin e skedarit dhe emërtimin e skedarit. 
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Kontrolloni rezultatin me faqen ERDAS Imagine. 

 

v）Editimi i vijave ndarëse - Seamline  

Ndonjëherë, vijat ndarëse të krijuara automatikisht, nuk bien në të njëjtin vend në dy imazhe, në këtë 

rast selektoni “seamline-nin” që do ndryshoni dhe shfaqni imazhin e selektuar 

 

  

Ortho1 

Ortho2 
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Selektoni “Seamline” të “Ortho2” dhe editoni vijën kufizuese pastaj selektoni “Seamline” të “Ortho3” 

dhe editojeni. 

 

 

vi）Prisni ortofoton e mozaikuar sipas konturit “Neat line” (Nëpërmjet procesit të mozaikimit) 

Vendosini parametrat e “Smoothing” dhe “Feathering” rreth e rrotull vijës ndarëse. 

Pastaj importoni the target neat-line for clip dhe zgjidhni fushën e emrit të fletës.

 

Ortho1 

Ortho2 

Ortho1 

Ortho2 

Shfaqni imazhin e edituar të “Ortho1”          dhe “Seamline” të “Ortho1” 

Ortho3 

Ortho2 

Ortho2 

Ortho3 
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Insertoni madhësinë “Specify Collar Extent (madhësinë rreth e rrotull zones kufizuese)” and check dhe 

madhësinë e qelizës “Cell Size”. 

Shfaqni formën e importuar dhe selektoni kornizën e ortofotos për ta prerë (jo vetëm një). 

 

 

Vendos imazhin product dhe kontrollo “Selekted” të dhënat e selektuara (e rëndësishme) vendos shkronjën 

e pare për skedarët që do eksportoni. 
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4.3. Vlerësimi i cilësisë së ortofotos 

Ortofotoja vlerësohet në përgjithësi imazh për imazh. Numri i pikave/ imazh duhet të jetë i përcaktuar në 

standardet e ASIG-ut. 

 

end 

 


