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Merkis

Vai ir iespéjams veikt krajas (koku stumbru) noteikSanu izmantojot vainagu
virsmas model|us (CHM), iegutas no stereo aerofoto un satelitu ainam?

* pécviena parametra — koka augstums/vainagu augstumu metrikam

e salidzinat ar LiDAR punktu makonu vainagu augstumu metrikam

* izmantojot LVM meza inventarizacijas datu, harvester un LiDAR datus
ka reference datu avotus



Laukumu-balstitam metodéem — ABA (0.25ha)




Vainagu augstumu modelu salidzinajums

LiDAR CHM GeoEyel stereo satelita CHM 0.5m




Darba plusma

Harvester dati: Raukuma koeficients > koka pilnais augstums
Harvester dati: Regresijas vienadojums > koka tilpums péc koka augstuma
meza inventarizacijas dati > Cetru valdoso koku (priede, egle, bérzs, melnalksnis) sugu laukumi

Atsevisko koku identificeSana (LiDAR) ar Canopy Maxima metodi > katra ident. koka tilpumu
apréekins un precizitates kontrole ar LVM inventarizacijas datiem

Laukumu-balstita metode: valdoso koku sugu regularo laukumu (0.25 ha un 1ha) izveide;
katram laukumam > kopiga koku tilpuma aprékins péc atsevisko koku identificésanas (2)

Laukumu-balstita regresijas vienadojums : laukuma kopiga koku tilpums pret vainagu augstumu
metrikam



Koka galotnes raukuma koeficienta noteiksana
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Harvester dati:

Regresijas vienadojums

won e W SR pgu e e
Priede 47084 0.79 0.25 31% 0.95 0.12 15%
Egle 85206 0.90 0.13 32% 0.93 0.10 24%
Berzs 66158 0.71 0.22 42% 0.92 0.12 23%

Melnalksnis 22983 0.83 0.16 32% 0.93 0.10 21%

Stumbra tilpums — V (m3)
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Woodstock — meza inventarizacijas poligoni k10 >= 8 (4 koku sugas)




Atsevisko koku identificeSana (LiDAR CHM) ar Canopy Maxima metodi




Atsevisko koku identificeSana (LiDAR CHM) ar Canopy Maxima metodi — koku tilpums
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Canopy Maxima kraja
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Atsevisko koku balstita aprekinata kraja attieciba uz Meza inventarizacijas kraju (V_NOG m3 * ha™)

RMSe

Mean

RMSe %

Obs.nr  R® apal m3that of mean | BiS Bias %
Priede 677 0.96 66 273 24% 27 10%
Egle 267 0.91 74 260 28% -29 -11%
Berzs 141 0.95 52 197 26% 2.6 1%
Melnalksnis 116  0.89 87 270 32% 3.1 1%
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Priede Reference polygons (0.25 ha)
Stumbru tilpums (kopa)
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Laukumu-balstita metode — augstumu metriku/raditaju savaksana
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Kraja (ABA) — Rezultati

Models Nr.of plots Best predictor R? RMSe RMSe%
variable (m3*hal) of mean
PINE
LiDAR point cloud 1087 P50 0.93 47 17%
LiDAR grid 0.75m 1087 P60 0.94 a4 16%
GeokEye grid 0.5m 1087 Mean 0.95 44 15%
........ UltraCam 0.25m 1087 o ......oMean 06 BB
SPRUCE
LiDAR point cloud 379 P75 0.93 27 15%
LiDAR grid 0.75m 379 P60 0.9 24 14%
GeoEye grid 0.5m 372 Mean 0.91 33 17%
........ UltraCam 0.25m 372 oMean BB Bk
BIRCH
LiDAR point cloud 223 QMCH 0.90 32 19%
LiDAR GRID 0.75m 223 Mean 0.93 27 16%
GeoEye 0.5m 223 Mean 0.89 34 19%
........ UlraCam 0.25m 223 ... Mean 08T BB A
BLACK ALDER
LiDAR point cloud 338 P60 0.90 54 19%
LiDAR GRID 0.75m 338 P75 0.90 53 19%
GeoEkye 0.5m 338 Mean 0.94 44 16%

UltraCam 0.25m 338 Mean 0.93 46 17%




Stem Volume

Kraja (ABA) — GeoEye H,, .., (0.25ha)

GeoEye Mean Ht vs Stem Volume (0.25ha)
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Laukumu-balstita metode — stands (nogabalu) vs plots(reg.Sunu)




Secinajumi

Harvester dati — Lauj iegut maksimala daudzuma koku stumbra savstarpéjo parametru
(DBH, Ht, Stem volume) regresijas un korelacijas;

Atsevisko koku noteiksana (ITD):

LiDAR-based Canopy Maxima nodroSina 100 +-10% visa pirma stava koku desifresanu;

Atsevisko koku apjomu noteikSana izmantojot tikai vienu parametru (koka augstums) péc
harvester Ht > Vol regresijas vienadojuma;

Atsevisko koku noteiksanas metodes var tiks izmantoti reference krajas aprékiniem un
apmacitu poligonu izveidei prieks ABA.
Krajas noteikSana ar Laukumu balstitam metodem (ABA):

Fotogrammetriska cela iegutie virsmas modelu augstuma metrikas nodrosina lidzigu krajas
noteikSanu precizitati attieciba uz LiDAR 3D makona augstumu metrikam;

Stereo aerofoto un satelitu datu iegttie virsmas modeli var tiks izmantoti krajas/koku
biomasu regularai (LGIA 3 gadu aerofoto) noteikSanai un izmainu monitoringam.



Problémas un ierobezojumi

Harvester dati — Koka pilnais augstums (raukuma noteiksana)
Atsevisko koku noteiksana (ITD):

Lidar CHM izskirtspéjas izvelée

Canopy Maxima uzstadijumi > ITD algoritma izvéle

Otra stava koku neiespéjama identificesana - nenovéertésana (underestimation)

LiDAR no 20% (skujkokiem) lidz 35% (lapkokiem) no visa koku skaita

Laukuma balstitas metodes (ABA) — koku sugas robezu un laukuma noteiksana
Stereo satelitu bildes > makoni un optimalas B/H ratio izvéle, CHM completeness

LiDAR un stereo attelu iegusana bezlapu lapkoku gadalaika (CHM completeness).
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