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1. Pfedmét metodiky

Zemské a nebeské globy jsou nedilnou soucasti kulturniho dédictvi kazdého statu stejné tak,
jako jina stara kartograficka dila. JelikoZ vSak zabiraji jen malou ¢ast fondii pamétovych
instituci a manipulace s nimi byva mnohdy obtizna, neni jim vénovana takova pozornost jako
napiiklad mapam nebo atlasim. V dnesni dobé kdy je maximélni snahou pievadét veskeré
jedine¢né archivalie zvlaStniho vyznamu do digitdlni podoby a nasledné je zpfistupnovat
vetejnosti on-line prostiednictvim sité internet, je nastolena otdzka digitalizace a zptistupnéni
i téchto kartografickych d&l. Ugel je ziejmy. V prvé fadé je potieba zamezit poskozeni
origindli a pfitom umoznit vefejnosti jejich studium aniz by bylo tfeba vazit cestu do
prislusné sbirky, archivu, muzea ¢i knihovny, kde jsou origindly uloZeny.

I ptesto, Ze se jedna o kartografickd dila a je nutno pfi jejich digitalizaci plné respektovat
jejich kartografické vlastnosti, neni mozné pro globy pouzit znamé technologie a metodiky
jako pro digitalizaci starych map a atlasti. Je tedy zapotiebi vytvofit nové specidlni
technologie digitalizace starych globt vcetné ptislusSnych metodik atyto uvést v praxi.
Ptedklddand metodika obsahuje postupy, kterymi je mozno globy prevést do digitalni podoby
a online zpfistupnit vetejnosti a to po dodrzeni veskerych kartografickych zasad. Vytvotené
modely poskytuji odbornikiim také moZznost virtudlni obnovy jiz poSkozenych globt.



2. Struktura metodiky

Metodika je rozdélena do ¢tyt hlavnich oblasti, kterymi jsou:

pofizeni digitalnich dat: vybér vhodného fotoaparatu, popis problematiky kalibrace
digitdlniho fotoaparatu, uvedeni podminek nutnych k ziskani kvalitnich digitalnich
dat a predstaveni digitaliza¢niho zatizeni,

georeference digitalnich dat: popis transformacniho procesu s uvedenim pouzitych
matematickych vzorci,

vizualizace: popis zpracovani georeferencovanych digitalnich dat vedouci k vytvofeni
virtualniho modelu globu,

zptistupnéni: predstaveni moznosti online zpfistupnéni virtualnich globii odborné i
laické vetejnosti.



3. Porizeni digitalnich dat

Uvod nasledujici kapitoly bude vénovan vybéru vhodného fotoaparatu pro Gdely reprodukce
ajeho kalibraci. Déle bude popsan postup piipravy na vlastni snimkovani glébu a bude
predstaveno digitalizacni zafizeni. Zavér pak bude vénovan zplisobu ziskavani digitalnich dat
pomoci tohoto digitalizacniho zatizeni.

3.1 Vybér digitalniho fotoaparatu a jeho kalibrace

Pro ucely digitalizace kartografickych dél je vyuzito digitalni zrcadlovky, ktera je uz v dnesni
dobé bézné dostupnym typem fotoaparatu. Velkou vyhodou je jeji variabilita, s moznosti jak
automatického, tak plné¢ manualniho nastaveni. Tento typ fotoaparatu umoziuje ohniskovy
rozsah v maximalnim mozném méfitku diky vyménnym objektiviim a kvalitou obrazu ptredci
ostatni typy fotoaparati. Pii vybéru fotoaparatu je potfeba si vSimat nejen zakladnich
parametrti fotoaparatu, ale i samotného objektivu. Je tedy potieba si dobfe rozmyslet co
budeme fotografovat a tomu ptizptsobit i vybér objektivu majici vhodny rozsah ohniskové
vzdalenosti.

Pfed vlastnim pouzitim digitdlniho fotoaparatu neboli komory je potieba znat zakladni
parametry oznaCované jako prvky vnitini orientace, které nam podéavaji informaci
o vlastnostech pouzitého fotoaparatu. Jelikoz se v pripadé digitalni zrcadlovky jedna o tzv.
nemétickou komoru, u které tyto parametry nezname, je potieba je nejdiive urcit. Pro urceni
prvkli vnitini orientace nebo ovéieni stavajicich parametrii slouzi technika nazvana
geometricka kalibrace.

Zékladnimi prvky vnitini orientace jsou:

— Konstanta komory = Vzdalenost hlavniho snimkového bodu od stfedu promitani
(stfedu vystupni pupily) v obrazovém prostoru.

— Poloha hlavniho snimkového bodu = Prisecik roviny snimku s paprskem
prochazejicim sttedem promitani v obrazovém prostoru (stfedem vystupni pupily) a
kolmym na rovinu snimku.

—  Prubeh distorze (zkresleni) objektivu = Souhrn zbytkovych vad objektivu projevujici
se posunem obrazu bodu od jeho spravné polohy v roviné snimku. Distorze je obecné
dvojiho typu, a to tangencidlni a radidlni. Radiélni distorzi se oznacuje posun bodu
na snimku o radidlni vzdalenost. Tangencidlni distorze je dana nepifesnou centraci
cocek objektivu, jejiz vliv je u dneSnich kvalitnich objektivii zanedbatelny, proto se
tato slozka distorze v dalSich vypoctech neuvazuje.

Kalibra¢ni postupy, které 1ze v ptipad¢ neméfickych komor pouzit jsou nasledujici:
—  kalibrace pomoci testovaciho pole
— kalibrace na olovnicové zavésy
— simultanni kalibrace

Nejvhodnégj$im a také nejpouzivanéj$Sim postupem je kalibrace pomoci testovaciho pole. Pfi
této kalibraci dochazi k snimkovani testovaciho pole s vyznaCenymi body z nékolika
stanovisek, tak aby pole pokryvalo dostate¢nou plochu na snimcich a aby vysledné snimky
byly konvergentni. Body vyznacené na testovacim poli jsou bud’ body, jejichz soutadnice
byly méfeny v objektovém prostoru a jejich soutadnice jsou tedy zndmé, nebo jsou zndmy
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vzdalenosti mezi n¢kolika body testovaciho pole. Optimalni konfiguraci snimkt v ptipadé
této kalibrace je osm snimk, z toho Ctyfi s osou zabéru kolmou na testovaci pole a vzdjemné
pootocené ve vlastni roving o 90° a dale ¢tyfi snimky Sikmé rovnéz pootocené o 90°. Béhem
snimkovani je potteba dodrzet zdkladni pravidlo, kterym je nevypinat a nepieostiovat

fotoaparat.

P

Obr. 1: Konfigurace snimkovani testovaciho pole

Vybrané prvky vnitini orientace se ndsledné vypoctou soucasné s vyrovnanymi soufadnicemi
testovaciho pole a prvky vnéjsi orientace metodou protinani paprskovych svazkti z méfenych
snimkovych a zndmych objektovych soufadnic. Pocetni feSeni je velmi choulostivé na
konfiguraci snimkt. Vhodna konfigurace snimkt totiz mtize Casto zabranit nezadouci korelaci
mezi jednotlivymi parametry. Dilezité je také znat v pfedmétovém prostoru alespon jednu
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informaci o métitku ve sméru osy zabéru, aby bylo mozné urcit konstantu komory.

3.2 Priprava na snimkovani

Pro potieby snimkovani je potieba zajistit temnou mistnost nejlépe bez oken, ¢imz se vylouci
nezadouci venkovni osvétleni snimaného objektu. Pokud tuto mistnost neni mozné zajistit je
zapotiebi mit k dispozici zatemilovaci stan, ktery vytvafi zatemnény prostor o rozmérech
alespon 3x3 m. Pro nasviceni objektu je vhodné pouzit profesionalni fotografické studiové
osvétleni se studenym svétlem a difuzni miizkou. Osvétleni umistujeme do vhodné
vzdalenosti od snimaného objektu a velky diraz klademe i na spravné nastaveni vysky
osvétleni. VSechny tyto faktory maji totiz vliv na vyslednou kvalitu snimkd a rovnomérné
osvétleni je velmi diilezité pro docileni barevného souladu jednotlivych snimkl. Diky tomuto
barevnému souladu je ve vysledku mozné vytvofit model, na kterém budou jen minimalné
patrna mista styka jednotlivych snimkii.

Pied vlastnim snimkovanim je déle potfeba ru¢né nastavit parametry fotoaparatu, jelikoz
snimkovani je nutné provadét v plné manudlnim rezimu fotoaparatu. Pro spravné nastaveni
fotoaparatu a osvétleni se potfidi nékolik zkuSebnich snimkd, béhem nichz je nastavena
hodnota clonového C¢isla, rychlost uzavérky, ISO a vyvéazeni bilé. Snimkovani probiha
s vypnutym bleskem a kvalita snimkl je nastavena na nejvy$$i hodnotu, pfi¢emz jsou
fotografie ukladany jak do formatu JPG tak i RAW.

Pfi snimkovani je nutné zajistit neménnou pozici globu vici fotoaparatu a osvétleni, soucasné
vSak musi byt globu umoznéno rotovat kolem svislé a vodorovné osy. Stejné tak pozice
fotoaparatu musi byt zafixovana. Splnéni téchto podminek je velmi dilezité a je umoznéno
zhotovenym digitaliza¢nim zatizenim.



3.3 Digitalizacni zarizeni

Pro potieby digitalizace globii bylo na zéklad¢ predem definovanych technickych pozadavka
vyvinuto ve spolupraci se specializovanou firmou zcela nové specidlni mobilni zafizeni, které
umoziuje Setrné, bezpecné a presné digitalizovani globt.

Toto zatizeni se skladd z duralové délici desky, kterd je pevné pfipevnéna na dfevény
geodeticky stativ postaveny na trojnozce. Trojnozka je opatfena pogumovanymi
nastavitelnymi nozkami, které umoznuji ¢aste€né znivelovani zafizeni a diky svému povrchu
zajistuji ochranu podlahy. Délici deska je opatfena 360 zuby, a je na ni vypalena uhlova
stupnice pro pfesné nastaveni pozadované rotace globu ve vodorovné roving.

Na d¢lici desku je ustaven otocny duralovy ram s rolnami, pii¢emz jeho piesné vystredéni
zajiStuje Cep, kterym je délici deska opatiena. K dispozici jsou 3 velikosti pfestavitelnych
ramu s rolnami. Vybér ramu se fidi velikosti globu, ktery na né ma byt usazen. Prvni velikost
ramu s prumérem rolen 30 mm je pro gléby o priméru 50 az 400 mm. Druha velikost
s primérem rolen 100 mm je pro gléby o pruméru 400 az 700 mm a tfeti velikost s primérem
rolen také 10 mm je pro gléby o praméru 700 az 1200 mm. Rém s rolnami je slozen z desky,
uhelniki pfipojenych k desce pomoci Sroubovych spoji a drzaka nesoucich rolny, které jsou
ptiSroubovany k thelnikiim. K desce je dale pomoci Sroubu pfipevnéna zapadka, kterd presné
zapada do zubl délici desky a tim umoziuje uhlové nastaveni pii otaceni ramu.
Prestavitelnost vlastnich ramtl je zajisténa nckolika navrtanymi otvory pro Srouby v desce,
v thelnicich a v drzacich, diky nimz je realizovano spojeni mezi jednotlivymi ¢astmi ramu.
Pomoci téchto otvort dochazi k nastaveni pozadované roztece drzakii s rolnami v obou osach,
ktera by méla byt piiblizné polovinou priméru glébu. Z divodu ochrany globu pied
poskozenim je zafizeni osazeno rolnami se silikonovym povrchem.

Na d¢lici desku je zespodu uchycena Sroubovym spojem vodorovna ty¢, jez je k dispozici ve
3 rtznych délkach dle velikosti globu. K této tyci je pak kolmo ptipojena pomoci spojky dalsi
ty€. Toto spojeni zajist'uje vzajemnou piestavitelnost ty¢i. V horni ¢asti tyce je pomoci Sroubu
ptipojen drzék pro fotoaparat, ktery umoziuje jemny posun ve vodorovné roving.

Déle je zespodu na délici desku uchycena Sroubovym spojem druhd vodorovna ty¢, a to ve
sméru kolmém k ty¢i prvni. K dispozici jsou opét rizné délky tyce. Pomoci spojky je kolmo
k této tyc¢i pripojena dalsi ty¢, kterd slouzi jako drzak nesouci laserovy zafi¢ a duralovou
uhlovou stupnici pro uhlové nastaveni globu ve svislé roving. Stfedem uhlové stupnice
prochézi tycka, ktera je jednim svym koncem prostr¢ena kruhovym otvorem umisténym
v horni ¢asti tyCe. Tento otvor a kulovy tvar tycky zajiStuji volné otdCeni thlové stupnice.
Druhy konec tycky je opatfen gumovou piisavkou, pomoci které je tycka piipevnéna ke globu.
Toto spojeni nam zajistuje soucasné otaCeni thlové stupnice pii otaceni s globem. Pod
uhlovou stupnici je k tyCi ptiSroubovan laserovy zafic, jehoz paprsek dopada na uhlovou
stupnici a umoziuje tak uhlové nastaveni globu ve svislé roviné.

Diky Sroubovym spojum, kterych je vyuzito v celém zafizeni, je mozné toto zatizeni velmi
lehce rozlozit na jednotlivé dily. Tyto dily Ize nasledné€ ulozit do transportnich kufrh a obald,
které zajiStuji jejich ochranu béhem pievozu na misto digitalizace. Snimkovani globu tedy
neni pevné svazano s jednim mistem, ale je mozné se zatfizenim piijet na misto, kde je globus
uloZen a tam ho také nafotit.



Obr. 2: Digitalizacni zarizeni pro snimkovani globii

3.4 Zpisob ziskavani digitalnich dat

Pred usazenim globu do zatizeni je potieba toto zatfizeni pfizptsobit jeho velikosti. Dilezité je
také usazeni fotoaparatu. Fotoaparat musi byt umistén ve vhodné vzdalenosti od snimaného
povrchu a opticka osa fotoaparatu musi mifit do stfedu globu a byt kolma k jeho povrchu.

Proces snimkovani probiha tak, Ze nejprve se globus usadi na rolny, které nese duralovy ram,
tak, Ze spojnice severniho a jizniho polu lezi ve vodorovné ose. S timto rdmem a soucasné
tedy 1 s globem se otaci o konstantni thel kolem jeho svislé osy a postupné dochazi k potizeni
série snimkill pokryvajici oblast polednikového pasu. Poté se pootoci globus tentokrate pouze
v rolnach o konstantni uhel kolem své vodorovné osy a potidi se dalsi pas snimkti. Tento
postup se opakuje, dokud neni nasnimén cely povrch globu. Velkou vyhodou tohoto zatizeni
je, ze neni nutné se globu jakkoli dotykat béhem snimkovani, protoze jak jiz bylo vysSe
uvedeno, otaceni globu je realizovano pouze prostfednictvim rdmu s rolnami. Velikost
snimkovanych oblastni je zavisla na parametrech snimaného objektu a na pozadavcich
zadavatele, pro kterého je model zhotovovan. Pofizené snimky jsou automaticky ukladany jak
na kartu ve fotoaparatu tak i na disk pocitace, ke kterému je fotoaparat béhem snimkovani
pfipojen. Toto spojeni také umoziuje foceni piimo z pocitace, diky ¢emuz nedochdzi k
jakékoliv manipulaci s fotoaparatem béhem snimkovani.

Obr. 3: Porizeny snimek
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4. Georeferencovani ziskanych rastrovych dat

Dalsim dutlezitym tukolem pii vytvareni digitdlniho modelu globu je georeferencovani
ziskanych rastrovych dat, tedy jejich soufadnicové umisténi. Pod pojem georeferencovani se
rozumi urceni prostorové polohy zobrazenych geografickych prvkii pomoci soufadnic v
geodetickém referencnim systému.

Dulezité pro proces georeferencovani je definovani presného kartografického zobrazeni
snimkl a ureni vlicovacich bodd. Pti urCovéani kartografického zobrazeni snimkil je na
snimkovani globu fotoaparatem pohliZzeno jako na snimkovani zemského povrchu z vesmiru.
Je-1i tedy zajiSténo, Ze optickd osa fotoaparatu prochéazi sttedem globu a je specifikovana
vzdalenost snimkovani, jedna se o zobrazeni Vertical Near-Side Perspective. Vertical Near-
Side Perspective je azimutdlni projekce, ktera je definovand piimkami konvergujicimi
v libovolném bod¢ lezicim na pfimce prochazejici sttedem globu a kolmé k projekéni roving.
Defini¢nimi parametry jsou vyska bodu perspektivy H a zemépisné souiadnice projekéniho
centra ¢, A. [29]. Vlicovaci body mohou byt voleny v prusecicich zemépisné sité nebo jimi
mohou byt jakékoliv jiné body o zndmych zemépisnych soutradnicich.

Proces transformace rastrovych dat nezbytny pro jejich georeferencovani se sklada z nékolika
dil¢ich krokt. Jako prvni jsou pfiblizné urCeny defini¢ni parametry zobrazeni. VySka bodu
perspektivy H je ziskana pfimym méfenim a zemé&pisné soutfadnice projekéniho centra ¢, A,
jsou urceny kvalifikovanym odhadem s vyuzitim pfiblizného stfedu snimku a znamych
zemépisnych soufadnic vlicovacich bodd ¢, A;. Dale jsou ze snimku odecteny obrazové
soufadnice v pixelech vlicovacich bodu X;, ¥; v soufadnicovém systému snimku.

Druhym krokem transformace je vypocet pravouhlych soufadnic vlicovacich bodd x;, y;
v roving projekce, ktera je zndzornéna na obr. 4 [29].

rovina snimku

S - stied promitani

st

===

rovina projekce
[CH..;L( ]
povrch globu

Obr. 4: Schéma transformace s vyznacenymi rovinami projekce a snimku

x; = Rk’ cos @; sin(1; — A,)
y; = Rk'[cos ¢, sin ¢; — sin ¢, cos ¢; cos(4; — A.)]



kde:
k'=(P —-1)/(P —cos c;)

kde:
COS ¢; = Sing, sin @; + cos@, cos @; cos(A; — A.)
P=H/R+1
H ... vyska bodu perspektivy, tj. vzdalenost stfedu promitani od povrchu
glébu (defini¢ni parametr)
P, Ae ... zemgpisné soutradnice projekcniho centra (defini¢ni parametr)
R ... polomér globu
o, Ai ... zemepisné soufadnice vlicovacich bodu

Z vypoctenych soufadnic vlicovacich bodil x; y; v roviné projekce a ziskanych obrazovych
soufadnic tychz vlicovacich bodi X;, y; v soufadnicovém systému snimku jsou na zakladé
vyrovnani metodou nejmensich ¢tverci uréeny transformacni parametry Helmertovy
podobnostni transformace. Témito parametry jsou méfitko ¢, uhel stoceni @ a vzajemny
posun pocatkl (translace) ¢, ¢, soufadnicovych systémil.

(=)= Cne cosa) G

q s meéfitko

0] . uhel stoceni soufadnicovych systémi

to t, ... posun pocatktli soufadnicovych systémil

Xip Vi een pravouhlé soutadnice vlicovacich bodl v roving€ projekce

Xy Vi ... pravouhlé soufadnice vlicovacich bodl v soufadnicovém systému
snimku

Pomoci vyse uréenych transformacnich parametrii se s vyuZzitim rovnic podobnostni
transformace vypocitaji ze soufadnic vSech obrazovych bodi X;, y; v soufadnicovém systému
snimku jejich pravouhlé soufadnice x;, y; v roviné projekce.

Dale se pomoci inverznich rovnic k rovnicim pro vypocet pravotuhlych soufadnic v roviné
projekce vypocitaji zemépisné soufadnice vSech obrazovych bodl ¢, 4; [29].

Q= arcsin(coscj sing. + y;sinc; cos<pc/pj)

Aj = Ac + arctg [xjsincj/(pjcoquC cosc; — y;sing, sincj)]
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kde:

Pj = (sz + yjz)

¢ = arcsin{[P - \/1 —p}(P+1)/(R?(P - 1))] /[R(P—1)/p; +p;/(R(P — 1))]}

Obr. 5: Georeferencovany snimek v roviné projekce
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5. Vizualizace

Jako vhodny zpiisob vizualizace je zvolen SW Google Earth. Pro vytvorfeni beze$vého
digitdlniho modelu globu je proto potieba nejprve snimky transformovat do ekvidistantniho
valcového zobrazeni. Tyto snimky lze pak jednoduse dale zpracovavat v nékterém
z grafickych programi a nakonec z nich vytvofit virtudlni prezentaci snimaného glébu.

5.1 Prevod snimku do ekvidistantniho valcového zobrazeni

U ekvidistantniho valcového zobrazeni dochazi k pfevedeni zobrazeni povrchu globu na plast
vélce, ktery se poté rozvine do roviny. Jelikoz se jednd o zobrazeni ekvidistantni, tedy
délkojevné, nezkresluji se vzdalenosti podél urcitého systému Car. Zobrazovaci valec u
pouzitého zobrazeni je v normdlni poloze, coZ znamenad, ze osa valce je totozna s osou globu.
Obrazem zemépisné sit¢ je tedy soustava vzajemné ortogonalnich ptfimek, kdy obrazy
polednikii a rovnobézek jsou od sebe stejn¢ vzdalené.

\

[)

[
ol 0
obraz rovniku K

—

-~

k

obraz zékladniho poledniku

Obr. 6: Ekvidistantni valcové zobrazeni v normalni poloze

Transformaci snimkti do ekvidistantniho véalcového zobrazeni je nutno provést z diavodu
nasledné vizualizace modelu v aplikaci Google Earth, kterd pracuje se snimky v podobé
Ctyfuhelnikd. Tyto cCtyithelniky jsou do aplikace umistovany na zékladé zemépisnych
soufadnic severni, jizni, vychodni a zépadni hrany ¢tyithelnika.

Aby byla provedena transformace vSech obrazovych bodi do ekvidistantniho valcového
zobrazeni, dosadi se vySe ur¢ené zemépisné soufadnice ¢, A4, do zobrazovacich rovnic
ekvidistantniho véalcového zobrazeni.

Xj

Y,

:R-(pj

polomér Zem¢
o, A zemeépisné souradnice obrazovych bodl (v uhlové miie)
Y pravouhlé soufadnice obrazovych bodi v roviné ekvidistantniho
valcového zobrazeni
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Obr. 7: Transformovany snimek

5.2 Uprava transformovanych snimkii

Vysledné transformované snimky néasledné prochdzi tipravami v grafickém editoru. Nejprve
jsou snimky vhodné ofezany na pozadované oblasti, a pokud je to nutné i barevné upraveny.
Naro¢nost naslednych barevnych Uprav snimka je zavisla na peclivosti pfi nastavovani
osvétleni a parametrti fotoaparatu a na dodrzeni pocatecnich podminek. Je-li tedy na pocatku
vSe fadné nastaveno, nejsou zadné barevné upravy zapotiebi. Ve vysledku jsou ziskany
barevné shodné vyiezy snimkt, u kterych po jejich spojeni neni patrné misto jejich styku.

Obr. 8: Orezany snimek

Problémem pii zptistupniovani globii je znacna velikost vysledného modelu a pro uZivatele
prohlizejici si globus na internetu jisté neni piijemné ¢ekat n€kolik minut, nez se cely model
globu zobrazi. Je tedy vyhodné pied vlastni vizualizaci vytvofit také nahledy s menSim
rozliSenim, které urychli zpracovavani obrazovych dat webovou aplikaci. Snimky jsou tedy
rozdéleny na mensi ¢asti tzv. dlazdice, které jsou vytvaieny pro rizné Grovné zvétSeni obrazu
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obvykle tak, ze jedna dlazdice na urcité urovni pfiblizeni odpovidd ¢tyfem dlazdicim na
urovni nasledujici.

5.3 Zobrazeni povrchu globu

Z takto zpracovanych snimki je vytvotrena vrstva v datovém formatu KML (Keyhole Markup
Language). KML je gramatikou jazyka XML (Extensible Markup Language) a souborovym
formatem pro modelovani a ukladani geografickych funkci, jako jsou body, cary, obrazky,
mnohouhelniky a modely, které maji byt zobrazeny v aplikaci Google Earth, ve sluzbé Mapy
Google a v dalSich aplikacich. Pomoci jazyka KML je mozné sdilet mista a informace s
dal$imi uzivateli téchto aplikaci.

Vyslednym produktem celého zpracovani potizenych snimki jsou tedy dlazdice pokryvajici
celou plochu globu a KML soubor, ktery popisuje polohu téchto dlazdic ve virtualnim modelu.
Kromé souboru KML muze byt jesté vytvoren soubor KMZ, coz neni nic jiného nez dlazdice
a KML soubor zkomprimované do jednoho spolecného souboru. Tato data se daji jednoduse
zobrazit v desktopové aplikaci Google Earth, coz je virtualni globus sloZzeny z druzicovych
snimki, ktery umoziuje prohlizet si jak satelitni snimky, tak i mapy, terén, 3D budovy a dalsi.
Po nacteni souboru KML ¢i KMZ do Google Earth je vytvofena nova vrstva pokryvajici tento
virtualni globus a je tak mozné si vytvoreny model snimaného globu prohlédnout.

Pouziti KML jazyka pro vizualizaci globu bylo vybrano z divodu jeho jednoduché struktury
a také diky schopnosti aplikace Google Earth pracovat s velkym mnozstvim dat s vysokym
rozliSenim.

= Google Earth

Soubor Uprave Zobrazit Masbroje Piidst Napovéds

Googleearth
C

Obr. 9: Digitalni model globu
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6. Zpristupnéni globi

Zptistupnéni digitalnich kopii snimanych objektt je logickym vyusténim celého procesu
digitalizace. A pravé tato ¢ast z celého procesu je tim, co koncovy uzivatel nejvice oceni.

Zptistupnéni virtudlnich modeld globt Siroké vefejnosti je realizovano on-line
prostiednictvim sité internet vyuZivajici plugin Google Earth pro webové prohlizece. Tento
plugin umoznuje zobrazeni 3D modelu Zemé, obdobné jako Google Earth aplikace, pfimo
v okné prohlizece. K modelu pak lze pfipojovat vlastni vrstvy pomoci API poskytovaného
spolecnosti Google. Plugin je poskytovan bezplatné a je kompatibilni se vSemi hlavnimi
prohlizeci.

Priloha 2 ukazuje vzorovy piiklad zobrazeni modelu globu ve formatu KMZ v prohlizeci
pomoci pluginu Google Earth. Jedna se o jednoduchy HTML dokument, ktery zobrazi 3D
model Zemé s modelem globu jako texturou. Pro funkénost musi byt samoziejmé na klientovi
nainstalovan Google Earth plugin a KMZ soubor globu musi byt pfistupny pies internet.

Zptistupniovani digitalnich kopii je uzce spojeno s otdzkou archivace digitdlnich dat. Pro
uchovévani digitalnich dat je vhodné vyuZit systém, ktery zajisti nejenom jejich uloZeni ale
také jejich dlouhodobou ochranu.

Dlouhodobd ochrana digitdlnich dokumentii, je definovana jako soubor systematickych
opatfeni pro zajiSténi uchovéni, ochrany, integrity a dostupnosti digitdlnich dokumentt
v dlouhodobém horizontu [7]. Digitalni informace jsou ukladany ve formé bitl, které samy o
sob¢ nemaji zadny vyznam. K jejich zprostfedkovani do podoby srozumitelné pro ¢lovéka je
tteba odpovidajici technologické a technické zajiSténi. Vytvaii se sit’ vzajemné propojenych
komponent, pficemz je nutné zajistit funkEnost kazdé z nich, aby uloZend data mohla byt
zptistupnéna. Z tohoto pohledu je dlouhodobé uchovani dat spojeno s nékolika okruhy
problémi:

- Digitalni data jsou ukldddana na média, ktera podléhaji fyzické degradaci.

- Kromé¢ vlastni degradace materidlu dochédzi krychlému zastardvani softwaru

a hardwaru nutného pro zobrazeni a zptistupnéni archivovanych dat.

— Dlouhodobé je tieba zajistit autenticitu a integritu uloZzenych digitalnich dokumentd,
aby nedochazelo k ndhodnym nebo zamérnym zménam bita a tim 1 ke zméndm obsahu
dokumentd.

- Jedna se o velké objemy dat, které vyzaduji neustalou aktivni péci. Je potteba udrzovat
nékolik kopii idedlné na riznych médiich véetné zaloh. To vSe s sebou nese stale
rostouci objemy dat a velké naroky na potizeni a obnovu uloznych kapacit a zvySuje
se naro¢nost procest spojenych s tllozistém.
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8. Prilohy

8.1 Struktura vrstvy KML

<?xml version="1.0" encoding="UTF-8"?>
<kml xmlns="http://www.opengis.net/kml/2.2">
<Document>

<name>Rath globe</name>

<GroundOverlay>
<name>0001</name>
<Icon>
<href> D:/NAKI/62973/DSC_0039.jpg</href>
</Icon>
<LatLonBox>
<north>@</north>
<south>-20</south>
<east>0</east>
<west>20</west>
</LatLonBox>
</GroundOverlay>
<GroundOverlay>
<name>0002</name>
<Icon>
<href> D:/NAKI/62973/DSC _0042.jpg</href>
</Icon>
<LatLonBox>

<north>-20</north>
<south>-40</south>
<east>0</east>
<west>20</west>
</LatLonBox>
</GroundOverlay>

</Document>
</kml>
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8.2 Zobrazeni globu ve webovém prohliZe¢i pomoci pluginu Google Earth

<!doctype html>
<html>
<head>
<title>Globus</title>
<meta charset="utf-8">
<style>
html, body {
margin: 0;
width: 100%;
height: 100%;
}
#main {
width: 100%;
height: 100%;
background-color: #ccc;
}
</style>
</head>
<body>

<div id="main"></div>

<script type="text/javascript"
src="https://www.google.com/jsapi"></script>
<script type="text/javascript">
google.load("earth", "1");

var init = function(ge) {
ge.getWindow().setVisibility(true);
var href = 'http://localhost/static/globe.kmz’;
google.earth.fetchKml(ge, href, function(kml) {
if (kml) {
ge.getFeatures().appendChild(kml);
}

else {
console.log('Could not fetch KML');
}

1)
1

var failure = function(errorCode) {
console.log(errorCode);

};

google.setOnLoadCallback(function() {
google.earth.createlnstance('main', init, failure);
1)
</script>
</body>
</html>
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