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STRESZCZENIE: Przedmiotem prezentowanych analiz lgkiowanie metodyki przetwarzania
lotniczych danych lidarowych dla potrzeb tworzemamerycznego modelu terenu (NMT) i
numerycznego modelu powierzchni terenu (NMPT). tGwanie przeprowadzono w oparciu o dane
lidarowe udosfpnione przez instytut badawczy UE. Obszar testolgjmmowat okolice Ispry we
Wloszech. Do bada wykorzystano oprogramowanie Terrasolid (TerraScBerraModeler) oraz
Geomedia. Testowano metodyprzetwarzania danych lidarowych i badano doktddmeewretrzng

i zewretrzng NMT. Optymalna diugé tréjkata w TerrScan wynosita 45 m. Wewtrena doktadngé
NMT (poréwnanie siatki NMT z danymi pomiarowymi iddra) oszacowano w zakresie: 10-30 cm.
Poréwnanie NMT z pomiarem GPS wykazatacbsystematyczny 50 cm, a odchylenie standardowe
20-30 cm. W artykule zostaty zamieszczone wynikildaprowadzonych w ramach projektu UE,
JRC. Natomiast niniejsza publikacja zostata przygatmv w ramach projektu AGH nr:
11.11.150.949.

1. WSTEP

Lotniczy skaning laserowy jest obecnie technajolgardzo intensywnie badama
$wiecie. Coraz agciej mamy do czynienia z tego typu danymi. Dan@werze skaningu
laserowego, w postaci bardzestej chmury punktow (do kilkudziesiiu punktéw ma metr
kwadratowy) mana analizowa wizualnie, praktycznie bezzadnego wsfpnego
przetwarzania, pod warunkiem dysponowania odpoviledroprogramowaniem do
otwarcia plikéwzrodtowych. Zwykle jednak dane surowgoddawane rnym filtracjom,

w celu wygenerowania NMT, NMPT, ekstrakcji budynkdw. Oprogramowanie shjce

do tego celu ma szereg funkcji i opcji. Zwykle e znane, dostatecznie szczegd6towo,
zaimplementowane algorytmy. Oznacza#®,konieczne jest testowanie oprogramowania
w celu poznania jego natiwosci, ograniczé i wplywu przygtych parametrow na wynik
poszczegolnych procedur obliczeniowych.



2. PRZEGLAD LITERATURY

Ze wzgkdu na niepodwelne zalety skaningu laserowego, pozyskane dane
pomiarowe wykorzystuje siw wielu dziedzinach gospodarki. Patkowo okrélenie
Jidar” kojarzyto s z pomiarem punktéw, a wynikiem kcowym byt NMT.

Wraz z rozwojem nauki i techniki, wzrastata réwniviadomaé otaczajcej nas
rzeczywistdci. Zacat wzrasté popyt na dane, ktére dokladnie obrazupadan
powierzchng¢, a pozyskaneasw sposéb prosty i szybki. Technika lotniczego shgn
laserowego zapewnia wyspkloktadnd¢ informacji topograficznej i jest wykorzystywana
przez wielu aytkownikbw w r&nych gatéziach gospodarki, $véd ktérych mana
wyroznic:

- generowanie NMT i NMPT dla terenéw zabudowanych Rnpwanie

przestrzenne, telekomunikacja, ocena rozprzestamini s¢ hatasu
i zanieczyszcze (Baillard, 2004).

- generowanie NMT i NMPT dla obszarovéfgch — ocena wargoi ekonomicznej
lasu oraz pozyskiwanie takich informacji o lesi@k:j pole piesnicowego
przekroju, powierzchnia koron drzew, granica roleaa, obgtos¢ i wysokasé
osadzenia koronyHyyppa et al, 2004; Morsdodt al., 2003; Pitkénen et al, 2004;
Weinacker et al., 2004).

- pomiar i kartowanie lodowca, okresowe badania dykiaczota lodowca (Kodde
M.P, et al 2007).

- budowanie NMT o wysokiej doktad&c dla potrzeb projektowanie przebiegu
drég, torow kolejowych, ruroggdéw, stupow linii wysokiego nagtia (Clode S. et
al.,2004; Melzer T.,2004).

- budowa przestrzennego modelu aglomeracji miejskittdjwymiarowe modele
miast (Tévari D, 2004).

3. OBSZAR TESTOWY | DANE ZRODLOWE

Wszystkie dane wykorzystane w pracy zostaly ugmsone przez Wspoinotowe
Centrum Badawcze Unii Europejskiej (JRC - Jointdaesh Centre), jednostiAgriculture
and Fisheries (Hejmanowska &.al 2008).

Na dane sktadaty si

- Lotnicze dane lidarowe dostarczone w formie plikASCIl, zawieragce
wspotrzdne XYZ pierwszego i ostatniego impulsu wraz 7 silgnatu, o gstaici
2 punktéw na rm Dane zostaly zarejestrowane w kwietniu 2005 roku.

- Zobrazowania kamery cyfrowej ADS40 — ortofotomapawielkoscia piksela
0.2 m, obejmujca czsciowo miejscowéé Ispra we Wioszech oraz centrum
badawcze JRC (Rys. 1). Dane zostaly pozyskane w 2@4)5 roku.

- Wspoéhzdne XYZ punktéw kontrolnych z bezgredniego pomiaru GPS RTK,
wykorzystane do wyznaczenia doktadcidoezwzgtdne;.



Do analiz wybrano dwa obszary, dla ktérych wygemamo NMT i NMPT
o wielkasci siatki 1m. Dane przedstawiaty miejscaddspra we Wioszech wraz z centrum
badawczym JRC. Pierwszy obszar obejmowat swynggisn okolice JRC (die budynki
biurowe) oraz fragment miejsco¥®m z typowy zabudow jednorodzinn. Obszar ten
charakteryzowat si niewielkim zr&nicowaniem uksztalttowania terenu i ¢éziowo
pokrywat st z zastgiem ortofotomapy. Drugi fragment obejmowat swynsiggiem
nadbrzena czec Ispry, wzdhi jeziora, z urozmaicarnrzezba terenu.

Dodatkowo do przeprowadzenia analizy doktadnavybrano pé¢ pél testowych, dla
ktérych wygenerowano NMT z wielkoig siatki 0.1 m, ich rozmieszczenie przestawia
ponizszy rysunek (Rys. 1).

Rys. 1.  Obszar badaz piecioma polami testowymi (okolice JRC — pole 1, 2 oi&lice jeziora —
pole 4 i 5) oraz lokalizacja punktow kontrolnycpbamiaru GPS RTK (niebieskie punkty).

4. METODYKA BADA N

Przetworzenie surowych danych ze skaningu laserowe@z pozostale prace
zwiazane z wygenerowaniem NMT i NMPT zostaly wykonanemrogramowaniu firmy
Terrasolid, natomiast wszystkie dalsze analizy adktciowe oraz wygenerowanie
ciaglego NMPT zostatlo przeprowadzone w programie GelemProfessional/Geomedia
GRID.



4.1. Przetwarzanie danych

Pierwszym etapem baflabyta klasyfikacja pomierzonej ,chmury punktéw” na
odpowiednie warstwy terenu i pokrycia terenu. Pynktzaleznosci od wysokdci zostaty
przeklasyfikowane na nagglujace warstwy: |Jow points, , ground, ,low vegetatioh
~medium vegetatidn ,high vegetatioh i , building’. Poniewa etap klasyfikacji jest
procesem automatycznym, dlatego przed ostatecznygemerowaniem NMT i NMPT
z odpowiednich warstw, przeprowadzono iebzm korekcg. Ostatecznie NMT i NMPT
zostaty wyeksportowane w programie Terrasolid wriier siatki regularnej (model GRID),
co pozwolito zaimportowa dane do programu Geomedia Professional w formilepl
ASCII.

Podczas przetwarzania danych ze skaningu laseroniegaykorzystano informacji
0 intensywnéci sygnatu (pierwszy i ostatni impuls zostaly pktoavane jako jednakowe),
co mogtoby by bardzo przydatne w bardziej szczegotowej pracyatej wykrywania
budynkéw.

4.2. Filtracja danych lidarowych

Proces filtracji danych lidarowych wykorzystywangsi do budowania NMT
i polega na eliminacji punktéw, ktére zostaty odbitd elementéw pokrycia terenu t;j.
budynki, ralinnos¢. Po wybraniu punktow terenowych, pozostate pungbddane s
klasyfikacji. Klasyfikacja dzieli ,chmur punktow” na warstwy, uzateione od wysokéci.
W badaniach wykorzystano filtracjoparty na algorytmie aktywnego modelu TIN
(Axelsson, 2000). Idea filtracji opieraesina wygenerowaniu wgbtnej powierzchni
przebiegajcej ponikej wszystkich punktéw pomiarowych, a rgmtie powierzchnia ta jest
taczona z punktami terenowymi za pomotzw. punktéw #czacych, spetniajcych
okreslone warunki — odlegke iteracyjry oraz kit iteracyjny.

4.3. Budowanie NMT

W technologii lotniczego skaningu laserowego nuroemy model terenu
reprezentowany jest przez zbior punktéw rozprosebnyktore zostalty wyodbnione
zcalej ,chmury punktow”. Aby przeprowadzi analizy dokladnéciowe NMT
w Geomediach, nataelo zbudowa model terenu w postaci siatki regularnej GRID.
W programie firmy Terrasolid istnigj dwie metody interpolacji punktéw: metoda
triangulacji i metoda odbicia (zaktadep wysokdé¢ okreslona pierwszym,srednim lub
ostatnim odbiciem).

W obu metodach, oprocz wield@ oczka siatki, okréda sk parametr odpowiedzialny
za uzupetnienie ,dziur” wyspujacych w NMT. W metodzie triangulacyjnej jest to obdg
boku tréjlata, natomiast w metodzie odbicia rozmiar ,dziury” WMT wyrazony
w pikselach. W zalmosci od doboru wielkéci parametru, wypetniane segularn siathka,
miejsca NMT, w ktorych brakuje punktow terenowych.

W pracy przeprowadzono testy, ktére pozwolity na bdry takiej metody
interpolacyjnej, dziki ktorej uzyskano NMT o najwszej doktadnéci. Przetestowano



nastpujace dlugdci trojkatow: 2 m, 15 m, 45 m, 70 m. Natomiast w drugiej odeie
przetestowano tde wypetnienia ,dziur”; 3, 10 i 30 pikseli. Ostatee, po
przeprowadzeniu analizy otrzymanych wynikéw, wylranmeto@d triangulacji
z maksymaln dtugdicia boku tréjlata rowrg 45 m.

4.4, Budowanie NMPT

Wygenerowanie numerycznego modelu pokrycia teredioylo st po uprzednim
wyodrebnieniu punktéw, nie nakacych do terenu, ich klasyfikacji iecznej korekcji.
Podczas budowania NMPT, poszczegblne warstwy kpw , vegetatiohy medium
vegetatiofy, , high vegetatiohoraz ,building” zostaly pokczone i w celu wygenerowania
ciagtego modelu nalmne na NMT. Model GRID dla NMPT zostat wygenerowamy
oparciu o ten sam algorytm interpolacji jak w praghu NMT (metoda triangulaciji,
maksymalna ditugs trojkata: 45), z wielkécia oczka siatki rows 1 m.

4.5. Analiza doktadnosci

Analiza dokfadnéci NMT zostala przeprowadzona w programie Geomedia
Professional. Na podstawie stworzonych mapnigbwych poréwnano wygenerowany
NMT z surowymi danymi lidarowymi (oryginalne punktgo klasyfikacji i ecznej
korekciji) oraz z danymi z pomiaru GPS RTK (po raatacji).

Analize doktadndci przeprowadzono dla NMT w dwéch aspektach: zgécno
wewretrznej modelu z danymirédiowymi i poréwnugc model z wysokéria terenu
pomierzon metody GPS RTK. Wygenerowano histogramy magniéowych, obliczono
wartas¢ sredni bledu i odchylenie standardowe. Analidoktadndci przeprowadzono dla
pigciu pdl testowych. Do analizy doktadimd wykorzystano model o wielkkoi siatki 0.1 m
i 1 m. NMT o wielkdci siatki 0.1 m wybrano, uzngj, ze jest on bardziej zlony do
rzeczywistej rozdzielczoi pomiaru laserowego. NMT o rozdzielézo 1 m wybrano
z kolei dlatego,ze jest to standardowa wielio oczka siatki modelu wysokociowego
generowanego w oparciu o lotniczy skaning lidarowy.

Doktadnad¢ wewretrzna zostata okéona na podstawie mapy adicowej pomédzy
NMT, a danymizrédtowymi wykorzystanymi do interpolacji modelu NMDoktadna¢
bezwzgédna wyznaczono w oparciu o pomiar bezmmni GPS RTK wykonany przez
A. Sime JRC. Obliczono rinice pomedzy NMT, a pomiarem GPSiredni wartas¢
odchyiki i odchylenie standardowe.

5. WYNIKI
5.1. Wyniki klasyfikaciji, przyktady korekcji r ecznej

Automatyczna klasyfikacja pozwolita na pogrupowapienktow na poszczegolne
warstwy. Jednak na szczego6lna uwampstugiwat NMT, ktory sprawdzono w sposéb

wizualny i w przypadku wyspujacych nienaturalnych deniwelacji, skorygowano
manualnie. Rczna korekta generalnie polegata na sprawdzeniuwigh@vosci



zaklasyfikowania punktéw reprezenfoych powierzchnie terenu. Najdokiadniej
prawidiowe zaklasyfikowanie punktéw oraz uksztalkmie terenu mma oceni na
przekrojach. Dlatego miejsca, gdzie pojawiaky sierzeczywiste dziury lub piki w NMT
zostaly sprawdzone i poprawione poprzez zmipreynalenosci punktéw do warstwy

Rys. 2. Obszar | po lewej: przed korektpo prawej: pogcznej korekcie.
5.2. Przyktadowy NMT, NMPT
Na rysunkach pownej (Rys. 3, Rys. 4, Rys. 5) znajdusic przyktady utworzonych
NMT i NMPT o rozdzielczéci 1 m. W przypadku NMT przedstawionego dla okolic

jeziora (Rys. 3), obszar zaznaczony kolorem biatganacza brak danych (dziury)
i spowodowany jest zbyt krégkdtugdicia trojkata podczas interpolacji modelu GRID.
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Rys. 3.  NMT dla okolic jeziora
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Rys. 4.  NMPT dla okolic JRC
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Rys. 5.  Ciagty NMPT nat@ony na NMT dla okolic JRC.
5.3. Wyniki analizy doktadnosci

Przyktadowy histogram bilow dla pola testowego 1 przedstawiono na rysufds.(
6). Na uwag zastugug waski ksztatt wykresu, bardziej zbtiny do rozkladu Laplace’a i
Gaussa. Wikszas¢ odchytek wysokéci miesci sie w zakresie: -0.2; 0.2 m. Natomiast
rozktad przestrzenny &déw dla pola testowego 1 mua przeanalizowia w 4 przedziatach
wartasci bledu, na rysunku (Rys. 7). Moa zaobserwowawieksze bédy wysepujace na
granicach gwattownej zmiany wysada, np. w poblku krawedzi budynkéw, czy lasu.

W tabelach (Tab 1 i Tab 2) zamieszone zostaly Weirtoparametrow
charakteryzujcych doktadné& wewrgtrzng NMT (liczba punktow, srednia odchytka,
odchylenie standardowe oraz minimalna i maksyma¥aatas¢ odchyiki) dla wielkdci
oczka siatki 0.1 m. W ostatnim wierszu tabel zngjdiic wartcsci tych parametrow dla
NMT o wielkosci oczka siatki 1 m. Poréwmg wyniki dla NMT o ré&nych
rozdzielczéciach mana zauway¢ usrednianie si bledu systematycznego i odchylenia
standardowego dla oczka siatki 1 m w porownaniiczkiem siatki 0.1 m. Wewatrzna
doktadnd¢ NMT mozna oszacow@a



- za pomoe odchylenia standardowego: JRC 0.09 m i obszarkeliay jeziora
0.29 m.

- za pomog bledu systematycznego: JRC: -0.04 m i obszaru w okgéeiora: -
0.033 m.
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Rys. 6.  Przykladowy histogram odchytekH dla pola testowego 1; zales¢ czestotliwosci
wystepowania b¢du (f) od wielkdci tego bédu; szczegdtowe wargoi oczekiwanych i odchyfe
standardowych dla rozdzielczm 0.1 m i 1 m znajdujsi¢ w tabelach (Tab 1, Tab 2)

Rys. 7.  Rozkiad przestrzenny dic pomidzy NMT, a danymirédtowymi wykorzystanymi do
budowy NMT (wysokéci pomierzone za pomagaskaningu laserowego), obszar testowy 1);4k-
(-1.0; -0.2 m), B AH (-0.2; -0.1 m), C AH (0.1; 0.2 m), D AH (0.2; 1.4 m), na pozostatym
obszarzéAH (-0.1; 0.1 m).



Tab 1.

piksela — 1 m dla casei)

Analiza doktadnéci — JRC (wielké¢ piksela - 0.1 m, test 1, 2, 3, wieko

Nr pola Liczba Srednia Odchylenie Min Ah Max Ah
testowego punktéw réznica standardowe [m] [m] [m]
[m]
1 96478 -0.0074 0.073 -1.05 +2.46
2 83596 +0.0007 0.083 -2.08 +2.93
3 81006 -0.0061 0.125 -3.63 +2.50
Srednia [m] -0.04 0.090
Rozmiar piksela 920477 +0.004 0.061 -2.57 +3.06
—1m
Tab 2.  Analiza doktadnéci — okolica jeziora (rozmiar piksela - 0.1 m, ptdatowe 4, 5,
rozmiar piksela — 1 m dla catd)
Nr pola Liczba Srednia Odchylenie Min Ah Max Ah
testowego punktéw réznica standardowe [m] [m] [m]
[m]
4 36723 -0.0164 0.316 -3.93 +9.86
5 27003 -0.0496 0.272 -7.81 +10.64
Srednia [m] -0.033 0.290
Rozmiar piksela 411090 +0.056 0.170 -5.90 +8.16
—1m

Dokiadnag¢ bezwzgtdm modelu mana przeanalizowa w oparciu o histogram
roznic wysokdgci NMT i z pomiaru GPS RTK (Rys. 8). Waftn srednie, odchylenia
standardowe i warfgsi maksymalne i minimalne odchytek znajggjg w tabelach (Tab 3
i Tab 4). Histogram kléw bezwzgidnych NMT nie ma charakteru rozktadu normalnego,
by¢ maze ze wzgidu na zbyt mata licab punktéw kontrolnych, ktére w sposob nie
reprezentatywny oddajcharakter tego blu. Analizupc histogram mena powiedzié, ze
w okoto 50% przypadkéw bly zawieray sic w przedziale: -0.1 m do 0.3 m, a rownie
50% przypadkéw kb przyjmowat due wartéci ujemne, byt mniejszy i -0.3 m
i wigkszy niz 0.3 m. Po wyeliminowaniu 4 punktéw, dla ktérydh < -2.4 m kdd
systematyczny wynidst 0.2-0.3 m (w zatesci od analizowane] wiellki piksela)
a odchylenie standardowe: ok. 0.5 m.
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Rys. 8.  Histogram rozktadu odchytek poetizy NMT, a pomiarem GPS —RTK; 4 punkty

0 blkdzie< -2.4 m; 12 punktéw o dalzie w przedziale: [0.3 — 0.5 m), 9 w przedziale5[- 0.7) i 1
punkt o bédzie 1.3 m.

Tab 3.  Analiza doktadnéci NMT w oparciu o pomiar RTK GPS (wszystkie punkty
kontrolne)
Liczba punktéw Srednia réznica Odchylenie standardowe [m]
[m] (Min Ah, Max Ah)
66 (piksel 0.1 m) -0.009 0.907 (-4.001,+1.288)
51 (piksel 1 m) +0.009 1.014 (-3.952, +1.288)

Tab 4.
kontrolne,Ah< -2.4 m)

Analiza doktadnéci NMT w oparciu o pomiar RTK GPS (usgté 4 punkty

Liczba punktow Srednia réznica Odchylenie standardowe [m]
[m] (Min Ah, Max Ah)

62 (piksel 0.1 m) +0.186 +0.478 (-1.976,+1.288)

47 (piksel 1 m) +0.262 +0.521 (-1.976, +1.288)




6. WNIOSKI

Podsumowujc analiz; doktadndci NMT mozna sformutowé nasgpujace wnioski:

- Dla jakasci NMT generowanego w oprogramowaniu firmy Terrakol
wykorzystupc metod triangulacji, istotna jest warté diugdci trojkata. Zgodnie
z przeprowadzonymi testami optymalna diigwojkata wynosita: 45 m.

- Wewretrzna doktadnd¢ NMT mozna scharakteryzowa za pomog biedu
systematycznego, wynagego okolo 0.04 m i odchylenia standardowego:
0.1-0.3 m.

Zgodnie z przeprowadzonymi badaniami dokta@nbIMT zalezna od interpolacii
wynosita: +/- (0.3;0.5) m na poziomie prawdopoddbteva 90%. Doktadn@ bezwzgédna
trudno okréli¢ jednoznacznie. BH $redni kwadratowy wyniost +/- 1.5 m (90%), a po
usungciu z analizy 4 punktow +/- 0.8 m (90%).

Wyniki przeprowadzonych bada prowokup do kilku refleksji. Doktadnét
wewrgtrzna modelu, obliczona przez nas w oparciu o analdchytek pomidzy NMT,
a lidarowymi punktami pomiarowymi okazata siaskakujco niska: 0.3-0.5 m. Podobnie
jak doktadné¢ zewretrzna, obliczona w oparciu o pomiar RTK. W tym pragku
zaobserwowano decymetrowe wddio bledu systematycznego i odchylenia
standardowego. Uzyskana w wyniku przeprowadzonydabdoktadndé jest gorsza od
oczekiwanej. Przeprowadzona w ramach projektu JR&nfanowskaet. al 2008) analiza
korelacji pomedzy bkdem zewstrznym, a nachyleniem i ekspozychie wykazata
zalenoéci pomidzy tymi wielkasciami. Planowane asdalsze badania w celu, ¢diy
innymi, zbadania ewentualnej korelacji pqday typem pokrycia terenu, a dokladom.
Na uwag zastuguy rowniez rozktady bedow, zaréwno wewgtrznych (Rys. 6), jak
i zewretrznych (Rys. 8), ktére w obu przypadkach nie anaharakteru rozkiadu
normalnego. Histogram édéw wewretrznych (Rys. 6) jest bardziej ziadiny do rozktadu
Laplace’'a nt do rozktadu normalnego. Natomiast histograguéw zewrtrznych (Rys. 8)
jest w ogole niepodobny do rozkladu normalnego. fyen etapie nie potrafimy
zinterpretowa tego faktu, poza stwierdzenienye by moze pomiar RTK byt
niewystarczajco reprezentatywny. dé chodzi o bhd systematyczny to mie on
pochodzt zaréwno z pomiaru RTK jak i lidarowego. Dla tedusparu dogpne g zdjecia
lotnicze z kamery ADS 40, ktére planujemy wykoragstPomiar kontrolny na modelu
stereoskopowym, jako pomiar niezalg, pozwolitby okréli¢c w sposob bardziej
wiarygodny doktadn& NMT uzyskanego ze skaningu laserowego.
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AIRBORNE LIDAR DATA PROCESSING FOR
DIGITAL SURFACE MODEL AND DIGITAL TERRAIN MODEL GEN ERATION

KEY WORDS: LIDAR, DTM, DSM

SUMMARY: Testing of aerial lidar data for Digital frain Model (DTM) and Digital Surface Model
(DSM) generation was the main aim of our analykidar data was obtained from UE research
institute JRC. Test area was located near Ispraiy [There are 5 test areas: 3 cover flat JRC region
and 2 cover urban, modulated surface of Ispra fea. TerraScan and Geomedia software were
applied for data processing. Algorithms of lidatadarocessing and DTM inner and external accuracy
were tested. In ground points classification udiegrasolid triangle length and interaction angleeve
tested. Optimal triangle length in TerraScan wasnéb as 45 m. In the first phase DTM was
generated, next DSM basing on lidar cloud poindssification as: low, middle and high vegetation
and building. Accuracy analysis was performed uiig/ with 0.1 m and 1 m pixel size. Resolution
of 0.1 m was chosen to have DTM as comparable ssile to the density of lidar points. However
resolution of 1 m was also tested because of itglugsolution in DTM generation from lidar data.



Two kinds of accuracy was tested. We called it.em(comparison of DTM and lidar data) and
external accuracy (comparison of DTM and GPS RTi)el DTM accuracy was estimated as: 10-30
cm. After DTM and GPS comparison systematic erfa2@®30 cm and standard deviation of 50 cm
was stated. Obtained accuracy (inner and exteimalpaker than we expected. The future research
area planned to explain these phenomena. Papeorsegipy AGH project nr: 11.11.150.949
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