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Technické riesenie

Spresniovanie lokacie GPS

® Konstantné ukladanie ziskanej GPS lokacié
a aktualnej pozicie kamery v scéne. Nasledné
pri pohybe priestorom podita rozdiel medzi
poslednou poziciou kamery a aktualnou poziciou
kamery.

® Zisteny posun v metroch na kazdej ose X, Y aZ
sa pouzije s poslednou ziskanou GPS lokaciou na
vypocet novej presnejSej GPS lokacie.

Ziskanie a spracovanie dat

e \/yuzitie verejnych dat z databaze OpenStreetMap, ktora ponuka bezplatne
API rozhranie. Ako vyhladavaci jazyk je mozné pouzit Overpass XML alebo
Overpass Query Language. Systém rozSiruje uz naprogramovanu kniznicu
SwiftOverpass o ovela viac moznosti dotazov a filtracie dat.

® Databaza OpenStreetMap neponuka moznost zistit nadmorsku vysku objektov a z toho
doévodu sa vyuziva Google Elevation API.

Vytvorenie 3D objektov

® Pre kazdy staticky bod sa ako geometria nastavi 2D plocha a ako textura sa pouzije vopred zvoleny
obrazok, ktory vhodne popisuje dany bod. Nad kazdu vytvorenu plochu sa napozicuje 3D text, ktory obsahuje nazov bodu (ak je uvedeny)
a vzdialenost, ktora sa dynamicky meni.

® Kazda cesta obsahuje postupnost GPS lokacii, medzi ktorymi sa vytvori 3D objekt so 6 strannou geometriou. Aby sa eliminoval problém malej
velkosti vzdialenych objektov tak sa na kazdu vytvorenu 3D cestu aplikuje transformacia zmeny mierky.

® Pozicia vytvorenych 3D objektov sa vypodita ako rozdiel v metroch medzi aktualnou najpresnejSou GPS lokaciou a GPS lokaciou na ktorej ma byt
objekt umiestneny.
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