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1. Alla olevaa yhtdléa voidaan kidyttda kuvien keskindisen orientoinnin laskemiseen. Yhtalon
vasemmalla puolella oleva py merkitsee pystyparallaksia. Yhtilén oikealla puolella (xy,y1) on
vasemmalta kuvalta havaittu piste ja {x,, y,) on oikealta kuvalta havaittu vastinpiste. Symboli z
{ilman alaindeksid) tarkoittaa samaa asiaa kuin kameravakio. Kerro kaikkien muiden yhtalén
symbolien merkitys. (Yht&lon tuntemattomat saadaan muuten ratkaistua, kun havaitaan
riittavin monta vastinpisteparia) (6 p)
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2.
a. Kuvaile stereokuvan normaalitapaus. (3 p}
b. Milld menetelmilld stereokuvien katselua voidaan helpottaa (jotta ei tarvitsisi katsella
kuvia paljain silmin “ristiin” tai “suoraan”)? (3 p)
3,

a. Mita tarkoitetaan stereomallin deformaatiolla? Mistd se johtuu? (3 p)
Mita tarkoitetaan stereokuvan plastiikalla? (3 p)

4. Digitaalisia iimakuvakameroita on toteutettu usealla eri tavalla. Suurin ero on matriisi- ja
rivikameroiden vililli. Kuvaile molemmista tyypeistd yksi ilmakuvakameran toteutustapa seké

vertaile matriisi- ja rivikameroiden ergja. (6 p)

5. Kerro ortokuvien valmistamisesta ja kayttosovelluksista. {6 p)




