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Abstract 
"FSJBM�MBTFS�TDBOOJOH�QPJOU�DMPVET�BSF�BO�JNQPSUBOU�EBUB�TPVSDF�JO�NBOZ�HFPTQBUJBM�BQQMJDBUJPOT�TVDI�BT�EJHJUBM�UFSSBJO�NPEFM�HFOF�
SBUJPO�PS�BTTFU�NBQQJOH�PG�DSJUJDBM�JOGSBTUSVDUVSF��4FNBOUJD�TFHNFOUBUJPO�DBO�CF�VTFE�JO�UIF�NBKPSJUZ�PG�QPJOU�DMPVE�QSPDFTTJOH�
QJQFMJOFT��$VSSFOU�TUBUF�PG�UIF�BSU�NFUIPET�GPS�TFNBOUJD�TFHNFOUBUJPO�BOE�DMBTTJGJDBUJPO�BSF�CBTFE�PO�EFFQ�MFBSOJOH��5IF�RVBMJUZ�PG�
TFNBOUJD�TFHNFOUBUJPO�EFQFOET�BMTP�PO�UIF�OFJHICPVSIPPE�TFMFDUJPO�BOE�FMFWBUJPO�DFOUFSJOH��*O�UIJT�QBQFS
�XF�QSPQPTF�BOE�FWBMV�
BUF�EJGGFSFOU�NFUIPET�GPS�FMFWBUJPO�DFOUFSJOH��&YQFSJNFOUT�PO�*4134��%�4FNBOUJD�-BCFMMJOH�TIPX�UIBU�UIF�VTF�PG�NJOJNBM�FMFWBUJPO�
DFOUFSJOH�JODSFBTFT�SFTVMUT�CZ�OFBSMZ�UXP�QFSDFOU�
Keywords: Aerial laser scanning, deep learning, point clouds, semantic segmentation.

�� 670%
Klasifikacija in �������²�� segmentacija obla-
kov to²�ȱ aerolaserskega snemanja ǻ���Ǽ sta po-
������ȱ��������ǰ ki zahtevata znanje daljinskega 
£�£�������ǰ fotogrametrije in ��²������ñ���� vida. 
Številne ����������ȱ ����������ǰȱ ��ȱ ������ȱ �£������ȱ
����������ȱ�������ȱ�������ǰȱ£�£�������ȱ�����ǰȱ�����-
���������ȱ�����ǰȱkartiranje in popis sredstev �����²��ȱ
��������������ǰ temeljijo na obdelanih oblakihȱ ��²�. 
�������� zajema razdelitev ��²�ȱ � ��£��²�� ��£����ǰ 
na primer za izdelavo digitalnega modela terena je po-
trebno ��²�� razdeliti vȱ��²�� terena in ostale. Velika 
��²��ȱ�������� �������²�� postopkov temelji na me-

�����ǰ ki ne temeljijo na �������ȱ�²����ǰȱ��ȱ������ȱ
��������²�� morfologija [Mongus et ��ǯǰ ŘŖŗŚ]. Velik 
uspeh metod strojnega �²���� in predvsem globokega 
�²���� v slikovni domeni [Krizhevsky et ��ǯǰ ŘŖŗŘǾ je 
spodbudil raziskave na �����²�� uporabe globokega 
�²²����ȱza oblakeȱ��²�. Tradicionalni ��������ǰ �������² 
na strojnem �²����ǰ £�ȱ�������²��ȱ������������ obla-
kov ��²�ȱ��� temeljijo na ��²��ȱ����������� £��²����-
cah in klasifikatorjih. Pred kratkim so se za �������²-
no segmentacijo in klasifikacijo oblakovȱ ��²�ȱ ȱ£�²���ȱ 
uporabljati globoke nevronske ���ċ�ȱǽ��ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗŝ�ǰȱ
��ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗŝ�ǰȱ������ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗşǾȱ��ȱ��������ȱ����-
gajo tudi najboljše rezultate. Vendar trenutno najbolj-
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še metode ne naslavljajo vseh karakteristik oblakov 
��²�ȱ���ǯ
������ȱ ��²�ȱ ���ȱ ��ȱ ����ċ��ǰȱ �����ȱ ��������ȱ ��-

�����ȱ��ċ���ǰȱ£�ȱ��������ȱ���ȱ��ȱ��������ȱ��£������ȱ�ȱ
manjše ����ñ²���ǯ Izboru ����ñ²��� moramo posveti-
ti posebno ��£������ǰ saj se velikosti objektov lahko 
razlikujejo za celotne velikostne ��£����ǰ višina nad te-
renom pa predstavlja eno izmed pomembnejših £��²��-
nic za uspešno segmentacijo [Niemeyer et ��ǯǰ ŘŖŗŚ].  
����²����ȱ ��ñ���ȱ ������ zahteva predhodno dolo-
²����ȱ ��²� terena. �������²��ȱ��ȱ ��²��ȱ ������ȱ������ȱ
�����������ȱ��²���ǯȱ�ȱ�������ȱ�����������ȱ��ñ��ȱ���-
������ȱ����ñ²��ȱ�����ȱ������ȱ�����ȱ������ċ��ȱ��ñ���ȱ
nad terenom in se izognemo kompleksni arhitekturi 
£�ȱ��²���ȱ������������ȱ��²�ȱ������ǯ
�ȱ ���ȱ ²�����ȱ ����������ȱ ���ȱ ���������ȱ������ȱ

�����������ȱ��ñ���ȱ���������ȱ����ñ²��ȱ��ȱ�������ȱ���-
triranih višin kot vhodnih £��²�����ȱ���ċ�ǯ

�� 13&(-&%�.&50%�(-0#0,&("�6þ&/+&�;"�
0#-",&�50þ,


����²��ȱ������ȱ���£���������ȱ���������ȱ�²����ȱ£�ȱ
������ȱ ��²�ȱ���ȱ �£����ñ²���ȱ ��²��ȱ ����������ȱ £��-
²������ǯȱ �������ȱ �����������ȱ £��²������ȱ ���������ȱ ��ȱ
�������ȱ����������ȱ ��ȱ��ȱ ����������ǰȱ����������ǰȱ ��£-
��ñ�����ǰȱ ������������ǰȱ ���£��������ǰȱ �����ȱ �������ȱ
���������ǰȱ ���������ȱ �������������ȱ ǽ��������ȱ ��ȱ
��ǯǰȱŘŖŗśǾǰȱ��Ȭ��ȱ���������ǰȱ����ȱ��ȱ��²��ȱ����£���������ȱ
�ȱ�������ȱ ��²��ȱ�����������ǯȱ������ȱ �����ȱ ��������-
���ȱ �����²������ȱ �������������ȱ �����������ȱ ��ȱ ����ȱ
izmed bolj uporabljanih pristopov pristop pogojno 
���²�����ȱ����ȱǻ����ǯȱ�����������ȱ������ȱ������ǰȱ���Ǽȱ
ǽ��������ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗśǰȱ���������ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗŝǰȱ���-
��¢��ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗŚǾǯ
�����ȱ �����ȱ ���������ȱ �²����ȱ ǽ�����ȱ ��ȱ ��ǯǰȱ

ŘŖŗśǾȱ �ȱ ���������ȱ �����ȱ ��ȱ ���������ȱ ����ȱ ��£������ȱ
�������������ȱ��ȱ�������²��ȱ������������ȱř�ȱ�������ȱ
��²�ǯȱ���ȱ�£���ȱ�������ȱ���������ȱ�����ȱ���������ȱ
�²����ȱ��ȱ�������ȱ£��ċ����ȱ�²����ȱ£��²�����ȱ��ȱ�����-
��²��ȱ�����������ȱ�������ȱ��ȱ��²���ȱ�����������ȱ��-
Ȭ���ǯȱ������ȱ���������ȱ�²����ȱ£�ȱ������ȱ��²�ȱ�����ȱ
��£������ȱ�ȱ���ȱ����������Ǳȱǻ�Ǽȱ������������ȱ��ȱǻ��Ǽȱ��-
������ȱ������ǯȱ������������ȱ������ȱ�����������ȱ��²��ȱ
�ȱ���������ȱŘ�ȱ���ȱř�ȱ���ċ�ǯȱ��ȱ��������ȱ����������ȱ
��ȱ ���ȱ �����������ȱ �£����ǰȱ ����������ȱ ��ȱ ��ċ�����ȱ ��-
�������ȱ ��������£�����ȱ ��������ǯȱ��������ȱ������ȱ��-
������ȱ����������ȱ��ȱ�������ȱ��²�ȱ��ȱ����ȱ����ȱ�£��-
stavljene omenjenim pomanjkljivostim projekcijskih 
�����ǯȱ
���²��ȱ�££���ȱ���������ȱ�����ȱ��ȱ����������ȱ

£��²�����ǰȱ ����������ȱ �����������ȱ ��ȱ �£����ȱ ����ñ²���ǯȱ
��������ȱ�������ñ�ȱ��ȱ��������ȱ������ǰȱ��ȱ���ȱ��£����-
��ȱ�ȱ������ȱ�������²�ȱ��Ǳȱǻ�Ǽȱ��²������ȱ��²Ȭ��������-
Ȭ������������ȱǽ��ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗŝ�ǰȱ��ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗŝ�ǰȱ�����ȱ
��ȱ��ǯǰȱ ŘŖŗşǾǰȱ ǻ��Ǽȱ������ȱ ǽ����ȱ��ȱ��ǯǰȱ ŘŖŗşǰȱ��������ȱ
���ȱ���������¢ǰȱŘŖŗŞǰȱ���ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗşǾȱ ��ȱǻ���Ǽȱ ��²�-
�����ȱ������������ȱǽ������ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗşǰȱ����ȱ��ȱ��ǯǰȱ
ŘŖŗŞǰȱ��ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗŞǰȱ��ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗşǾǯ
��������ȱǽ��ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗŝ�Ǿȱ��ȱ����ȱ����ȱ�������ȱ��-

�������ȱ���ċ�ȱ£�ȱ������ȱ��²�ǰȱ������²�ȱ����������ȱ
��ȱ ��²���ǰȱ ��ȱ ��ȱ £�ȱ����������ȱ £��²�����ȱ�����������ȱ
��²ȱ ��²������ȱ ��²Ȭ���������Ȭ������������ȱ ǻ���Ǽǯȱ
��������ȱ�������ñ�ȱ��£������ȱ��������ȱ������ǰȱ��ȱ��-
�������ȱ��ȱ��²������ȱ������������ǯȱ����ȱ��ȱ��ǯȱǽ����ȱ
��ȱ ��ǯǰȱ ŘŖŗŞǾȱ ��ȱ ��ȱ ������ȱ ����������ȱ ���������²��ȱ
£��£��ȱ�����������ǯȱ���£��ȱ�����������ȱ£�ȱ ��²��ȱ ��ȱ
����������ȱ���ȱ�����Ȭ�����ȱ�����������ȱ���������²��ȱ
��������ǰȱ��ȱ��ȱ�����������ȱ���ǯȱ������ȱ��ȱ��ǯȱǽ���-
���ȱ ��ȱ ��ǯǰȱ ŘŖŗşǾȱ ��ȱ ����������ȱ ����ȱ �������������ȱ
�����ȱ ����������ȱ £ȱ ��������ȱ ��²����ȱ Ȭȱ 
�����ȱ �����ȱ
Convolution (KPConv) in trenutno dosega najbolj-
ñ�ȱ��£������ȱ��ȱ�����������ȱ������ȱ£�ȱ�������²��ȱ��-
����������ȱ�������ȱ��²�ǯ

�� 7*À*/"�*/�404&Àþ*/"
������ȱ ��²�ȱ ���ȱ ��ȱ ���������ȱ ���������ǰȱ ��ȱ ��ȱ ���ȱ
lahko obdelovali naenkrat. Treba jih je razdeliti na 
����ñ�ȱ ����²��ȱ Ȭȱ ����ñ²���ǯȱ �£���ȱ ��������ȱ ��ȱ ��-
�����ȱ����ñ²���ȱ ����ȱ��������ȱ�����ȱ���ȱ����ñ��-
���ȱ���ċ�ǰȱ ���ȱ ����ñ²���ȱ ��������ȱ ����²��ȱ ��������ǯȱ
	�������ȱ����ñ²���ȱ��ȱ������ċ���ȱ��²�ȱ�£ȱ���������ȱ
������ȱ ��²�ǰȱ �������ȱ ����ñ²���ȱ��ȱ������ċ���ȱ ��²�ȱ
£�ȱ�£��²��ȱ�����ȱ������ȱ�����������ȱǻ�����ȱŗǼǯȱ�£����ȱ
���������ǰȱ�����������ȱ��ñ���ȱ��ȱ������ȱ�£��²����ȱ��-
����£��ȱ����ñ²���ȱ��������ȱ��ȱ��������ȱ�������²��ȱ
segmentacije. Trenutno najboljša metoda KPConv 
ǽ������ȱ ��ȱ ��ǯǰȱ ŘŖŗşǾȱ���������ȱ ������ȱ �����²��ȱ���-
£�����ȱ £�ȱ ��������ȱ ��ȱ �������ȱ ����ñ²���ǯȱ ��ñ�����ȱ
��ȱ ��²��ȱ����������ȱ�����ȱ ��²��ȱ���£�����ǯȱ��������ǰȱ
������ȱ��ȱ�£��²����ȱ����ñ²���ȱ��ȱ������ǯ
�ȱ�£����ȱ���������ȱ�������������ȱ���ċ�ȱ£�ȱ����-

²����ȱ��ñ���ȱ���ȱ�������ȱ����������ȱ������ȱ������-
�����ȱ��ñ��ȱ�ȱ���������ȱ����ñ²����ǯȱ����������ȱ��ñ���ȱ
aproksimirajo višine nad terenom.
	�������ȱ ����ñ²���ȱ ��ȱ ������ċ���ȱ ��²�ȱ £������ȱ

sfere s polmerom r ��ȱ �����ñ²��ȱ �ȱ �����ñ²��ȱ ��²��. 
�����ñ²��ȱ ��²��ȱ������²��ȱ �£������ȱ �£ȱ���ċ���ȱ����ȱ
��²�ǯȱ ���ȱ ��²��ȱ ��������ȱ ����ñ²���ȱ ����������ȱ ��ȱ
vseh treh prostorskih dimenzijah okoli �����ñ²��ȱ��²-



U P O R A B N A  I N F O R M A T I K A 1512020 - πtevilka 3 - letnik XXVIII

Jernej Nejc Dougan, Krištof Oštir, Matej Kristan: 4FNBOUJāOB�TFHNFOUBDJKB�BFSPMBTFSTLJI�PCMBLPW�UPāL�JO�DFOUSJSBOKF�WJØJO�HMPCBMOJI�TPTFØāJO

keǯȱ��ñ���ȱ��ȱ����ȱ�������ȱ��ȱ�£�����ȱ�����ñ²��ȱ��²��ȱ
��ȱ��ȱ����������ȱ���ȱ£��²������ǯȱ����ȱ����������ȱ���ȱ
������������ȱ����²����ȱ��������ȱ����ñ²���ȱ£ȱ�������ȱ
�����������ȱ��ñ��Ǳȱǻ�Ǽȱ�����������ȱ�ȱ�������ȱ����������ȱ
��ñ���ȱ��������ȱ����ñ²���ǰȱǻ��Ǽȱ�����������ȱ£ȱ�������ñ�ȱ
����������ȱ��ñ���ȱ��������ȱ����ñ²���ȱ��ȱǻ���Ǽȱ��������-
nje z nȬ���ȱ�����������ȱ��ñ��ȱ��������ȱ ����ñ²���ǯȱ�ȱ
����������ȱ�������ǰȱ����ȱ��ȱ�����ȱ���������ȱ�����ȱ
in velja £ȱƽȱŖȱ£�ȱ���ȱ��²��ǰȱ���ȱ���ȱ�������ȱ�����������ȱ
z najmanjšo vrednostjo centrirana višina in višina 
���ȱ �������ȱ�����ǯȱ�������ȱ������ȱ���ȱ�������ȱ
��£ñ�����ȱ����ǰȱ��ȱ���ȱ������ȱ£��²������ȱ�������ȱ����ȱ
����������ȱ ��ñ���ǯȱ �������ȱ ����ñ²���ȱ ���ȱ����������ȱ
kot kȬ������ċ���ȱ�������ǯ

�� &7"-7"$*+"

���� &LTQFSJNFOUJ
��ȱ �������ȱ ���ċ�ȱ ���ȱ ���������ȱ śȬ��������ȱ 
�-
����ȱ���ċ�ȱǽ������ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗşǾȱ£ȱ��������������ȱ
ŗśȬȱ ��²������ȱ �����ȱ��ȱ£������ȱ ����ȱ�������ǯȱ������ȱ
��������ȱ ����ñ²���ȱ ��ȱ ŘŚȱ ������ǰȱ �������ȱ ����ñ²���ȱ
�����������ȱ ŘŖȱ ������ċ���ȱ �������ǯȱ ���������ȱ ���ȱ
����²���ȱ ��ȱ �������ȱ �������������ȱ �������������ǯȱ
�������ȱ ���ċ�ȱ ���ȱ ������������ȱ ��²���ȱ �����������ȱ
��ñ���ȱ ���������ȱ ����ñ²��ǯȱ�������ȱ ���������ȱ ��ȱ ��£-
������ȱ ��ȱ ���ȱ ����Ǳǻ�Ǽȱ ������ȱ ��ȱ ��������ȱ ��������ȱ
���ȱ ǻ��Ǽȱ �²����ǯȱ ������ȱ ��ȱ ��������ȱ ��������ȱ �£����ȱ
���������ȱ ��������ȱ �����ȱ ǻ���Ǽǰȱ �²����ȱ ������ȱ ��ȱ
�����²��ȱ��������ȱ�����ȱǻ	��Ǽǯȱ������ȱ������ȱ������-
����ċ������ȱ£�����������ȱ��£�����ȱ���ȱ£�ȱ�����������ȱ

��������ȱ ���������ȱ ���ċ���ȱ ���ċ��ȱ ���������ȱ ǻ����ǯȱ
 �������ȱ�����������¢Ǽȱǽ��ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗŝ�Ǿǯȱ���ċ�ȱ���ȱ
�²���ȱśŖŖȱ����ǰȱ����ȱ���ȱ�����ȱ���������ȱśŖȱ�������ǯȱ
�²����ȱ���ȱ�£�����ȱ��ȱ��²��������ȱ�ȱ�����������ȱ��-
���ȱ����ȱ�śȬŞŚŖŖȱ��ȱ�����²��ȱ�������ȱ������ȱ	��ȱŗŖŞŖȱ
��ȱŗŗ	�ǯȱ���������ȱ��ȱ�������������ȱ�ȱ�¢����Ȭ�ȱřǯŜȱ
£ȱ�������ȱ����ċ����ȱ��������� ȱŗǯŗśǯŖǯȱ������²��ȱ²��ȱ
�²����ȱ���ċ�ȱ��ȱ����������ȱ��ȱřȱ���ǰȱ����ȱ��ȱ�����ȱ�����ȱ
������²��ȱřśŖȱ����������ǯȱ�������ȱ�����ȱ������ȱ��ȱ
������ȱ������ċ��ȱŝŘǯŘŖŖȱ��²�ǯ
���ċ�ȱ���ȱ�²���ȱ��ȱ���������ȱ��ȱ����������ȱ£�����ȱ

�����ȱř�ȱ��������ȱ���������ȱǽ�����¢��ȱ��ȱ��ǯǰȱŘŖŗŚǾǯȱ
�������ȱ ��ȱ ����ȱ £�����ȱ £ȱ ������������ȱ�����ȱ���śŖǰȱ
£ȱ��ñ���ȱśŖŖȱ������ȱ���ȱ�������ȱ��ȱ������ȱ������ȱ
ŚśȤȱ ǽ������ǰȱŘŖŗŖǾǯȱ�������ȱ��ȱ�£��²���ȱ�ȱ�����ȱ��-
�����²���ȱ���������ȱ ��ȱ ��£�������ȱ�ȱ�²��ȱ���ċ���ȱ �ȱ
ŝśřǯŞŝŜȱ��²����ȱ��ȱ������ȱ���ċ���ȱ�ȱŚŗŗǯŝŘŘȱ��²����ǯȱ
���ȱ �£�����ȱ �������������ȱ ���ȱ ��������ȱ �������²�ȱ
��£�������ȱ�ȱ�²��ȱ��ȱ������ȱ���ċ���ǯ

���� 3F[VMUBUJ
Za oceno rezultatov smo uporabili standardno pro-

������ȱ��ȱ��������ȱ�����ȱř�ȱ��������ȱ���������ǯȱ��ȱ
vsako kategorijo posebej ����²��� oceno �ŗ ǻ���²�� 
ŗǼǰ kjer �� predstavlja pravilno ��£������ǰ �� nepra-
vilno pozitivne in FN nepravilno negativne segmen-
tirane ��²��ǯ Skupna ocena je srednja vrednost ocen �ŗ 
vseh kategorij.

Slika 1:�*[CPS�HMPCBMOF�JO�MPLBMOF�TPTFÝýJOB�WQMJWB�OB�LBLPWPTU�TFNBOUJýOF�TFHNFOUBDJKF�
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���ȱ������ȱ£�ȱ�����������ȱ��ñ���ȱ��������ȱ����ñ²�-
��ȱ�£����ñ���ȱ��£������ȱ�������²��ȱ������������ȱ����-
���ȱ��²�ȱǻ�����ȱŘǼǯȱ�������ñ�ȱ��£������ȱ���ȱ�������ȱ£ȱ
metodo centriranja z najmanjšo vrednostjo višine in 
�������ȱ��ñ���ȱ���ȱ£��²������ǯȱ��������ȱ ��£������ȱ ��ȱ
�����£���ȱ�ȱ������ȱŗǯȱ�����ȱ�����ȱ��²�ȱ��ȱ�����ċ��ȱ���-
������ǰȱ�������²��ȱ��ȱ�����������ȱ£ȱ���������ȱ������-
����ȱ£���ȱ�����ȱ������ċ��ȱ��������ȱ��ñ���ȱ���ȱ�������ǯ
�ȱ ²�����ȱ ���ȱ �����������ȱ �������ȱ �£����ȱ ���-

������ȱ ����ñ²��ȱ ��ȱ �����������ȱ ��ñ���ȱ ���ȱ �������²��ȱ
������������ȱ ���ȱ �������ȱ ��²�ǯȱ ��������ȱ ���ȱ ���ȱ
�����ȱ ��ñ�����ȱ �����������ȱ ��ȱ ��������ȱ �������²-
��ȱ������������ȱ ��ȱ£������ȱ�²��������ȱ ��ȱ���������ȱ
������ȱ£�ȱ�����������ȱ��ñ��ȱ��������ȱ����ñ²���ȱ���£ȱ
�������ȱ ��ñ���ȱ ���ȱ �������ǯȱ ���������ȱ ���ǰȱ ��ȱ ��ȱ
����²���������ñ�ȱ�����������ȱ£ȱ���ñ��������ȱ�������-
ñ�ȱ��ñ���ȱ��ȱ�����²����ȱ��ñ�����ȱ�����������ȱ���ȱ£��²��-

����ȱ�ȱ���ċ�ǯȱ�����������ȱ£ȱ���ñ��������ȱ�������ñ�ȱ
višine v dani podatkovni zbirki najverjetneje tudi 
�������ñ�ȱ�����������ȱ��������ȱ��ñ���ȱ��²�ȱ���ȱ����-
���ǯȱ�ȱ����������ȱ������ȱ���ȱ�������ȱ�����ȱŜşǰŗşȱ
�������ȱ���������ȱ�ŗǯȱ���������ȱ���������ȱ��ȱ�£����-
šala rezultat v primerjavi z metodo brez centriranja 
£�ȱ������ȱŘȱ��������ȱ�������ȱ���������ȱ�ŗǯ

V prihodnjih raziskavah bomo obravnavali pro-
����ȱ �£����ȱ ����ñ²��ȱ ��������ǰȱ ����ȱ ����ȱ ��£������ȱ
�������ȱ��������ȱ���ȱ��ȱ������ǰȱ��������ȱ��ȱ�£��²����ǯȱ
�������ȱ��ȱ����ȱ��������ȱ���������ȱ�����ȱ�����������ȱ
višine na višinsko bolj razgibani podatkovni zbirki. 
Prav tako bi bilo smotrno nasloviti problem nizkih 
osamelcev. Preproste metode centriranja bo verjetno 
�����ȱ�����������ȱ£ȱ���������ñ�ȱ������ǰȱ���ȱ��ȱ���-
mer z uporabo morfoloških profilov za aproksimaci-
jo višine terena.
�������²��ȱ ������������ȱ �������ȱ ��²�ȱ ��ȱ ���-

�������ȱ�������ǰȱ��ȱ��ȱ�ȱ����������ȱñ�ȱ�����ȱ��ñ���-
��ȱ�����ċ��ȱ��²��ȱ�£�����ȱ������������ǰȱ���ȱ��ȱ£�-
�����ȱ��ȱ���²��������ǯȱ�����ñ��ȱ �£����ñ���ȱ�����ȱ
imajo tako takojšen vpliv tako na znanost kot tudi 
industrijo.

Slika 2:�-JOJKF�QSFETUBWMKBKP�HMBKFOP�TSFEOKP�WSFEOPTU�NFUSJLF�N'���0CNPýKF�W�P[BEKV�QSFETUBWMKB�SB[QPO�NFE�OBKNBOKÝP�JO�OBKWFýKP�WSFEOPTUKP�
QPTBNF[OF�TLVQJOF�

F1 = 2 *  

 ��
��ȱƸȱ��

 
*
 ��
��ȱƸȱ��

��
��ȱƸȱ��  

+
 

��
��ȱƸȱ��

            (1)

$FOUSJSBOKF�WJÝJOF VQPSBCB�WJÝJOF�LPU�[OBýJMOJDF TSFEOKF�WSFEOPTUJ�'��

brez ne 67,38

najmanjša vrednost ne 67,74

srednja vrednost ne 68,02

percentil ne 68,32

brez da 67,35

srednja vrednost da 68,03

percentil da 68,12

najmanjša vrednost da 69,19

Tabela 1: 4SFEOKF�WSFEOPTUJ�PDFOF�'��[�VQPSBCP�SB[MJýOJI�NFUPE�DFOUSJSBOKB�JO�CSF[��6QPSBCB�WJÝJOF�LPU�[OBýJMOJDF�KF�CSF[QSFENFUOB
�ýF�WJÝJOB�OJ�
centrirana.
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