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Mirol lesz szo?

« Pontfelhd feldolgozdsi lehetdségek bemutatdsa

« Szegmentdlas
« Osztalyozds

« Alkalmazds

« Cél

* Megvaldsitas
 CloudCompare
* Python

 Open3D
« PCL

* Eredmények
« Egyéb lehetdsegek
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Pontfelho feldolgozds alapelve

Lajszirés  Adatok kivalasztasa Eléfeldolgozas Feldolgozas Kiértékelés

Intuicio
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Szegmentalds

=EIET Régi6é nbvelésen
modszerek alapulé modszerek
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3D pontfelhé
szegmentalas

Attributum alapu
maodszerek

Modell alapu Gépi tanulason
modszerek alapulé modszerek

2021.11.22.



Osztalyozas

o /7

= Szemantikus szegmentdacio
« Szegmentdldson alapul
« Cimkéezes
* Tipusai:
» Felugyelt

* Felugyeletlen
* Intferaktiv
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Lehetseges alkalmazas

» Ingatlan-nyilvantartasi terkep
feldjitas

» Engedékeny jogszabdlyok Ay, W = TE X f’k
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« foldrészlet hatdarvonalai vagy .
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Pontfelhd feldolgozds

Szegmentalas
normalisok +
Z koord. alapjan

!

Szegmentalt
pontok

]

Régio novelésen

Input: pontfelh6 Talajpontok

] ]

Pontfelhd w
. ’ Mesh generalasa
osztalyozas

Eplletek pontjai Mesh

Pontfelh6-mesh Szegmentalt falak
tavolsag —) nDSM pontfelhdje
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Robosztus linearis
regresszio
Sorozatos
RANSAC

Raszter-vektor

alapulo szegm.

!

konverzio
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Eredményei
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Uj fejlesztési irdny

« 3D
» Hatékonyabb feldolgozds P
« Indexelés

 Voxelek

* Python
* Nyilt kdnyvtdarak
« NumPy
 OpendD

PCL
« Testreszabhatdsag
« Parhuzamos feldolgozas @

» EpUlet objektumok OPEN3D
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Pontfelhd elokeszites - CC

CSF plugin
________________________ |
osztalyozas puletex ponjal tavolsag

Normalized
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« Pontfelhod (.las, .ply ...)
« DEM (geofiff)
 Openi3D

« 7QjszUrés
 Statisztikai alapon
« Sugdrba esd pontok szdma

* NDSM
« DEM — pontfelnd tavolsag
« TGvolsag =2 z koordindta
« Alindvényzet levagadso
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nDSM +
paraméterek

Pontfelhd feldolgozds gl
wouilding.py” paraméterei

= Pontok indexelése ;
voxel mérettel Indexek —
- Pontfelnd

- Voxel méret Py

- RANSAC min. pontok szdma

- RANSAC siktol vald max. eltérés

- RANSAC sik meghatdrozasdhoz
szukseges véletlen pontok szadma

- RANSAC iteraciok szadma

- Ardny

- RANSAC sikok szadma a voxelben

- Vizszintessel bezdrt sz6gek
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Pontfelho feldolgozdas
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Indexelés szerepe

Az egyes algoritmusok sebessége kilonb6z6 voxel
méretek esetében
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Pontfelho feldolgozdas

) Pontfelh® darab
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Voxelen belul sorozatos
RANSAC sik(ok)
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,Legjobban” sikra
illeszked6 pontok
+ sik paraméterek

Elteresek a megtzalalt sikhoz kepest [m]
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Pontfelho feldolgozdas

,Legjobban” sikra
m=)  illeszkedd pontok
+ sik paraméterek
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Egy pont kivalasztasa,
sik par.-bdl szamitott
normalis hozzarendelése
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Pontfelho feldolgozds 2.

: » Normalisok vizszintessel Falak, tet6k, egyéb
— ALl pelilialle bezart szoge pontok ritka pontfelhdje -
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Pontfelho feldolgozds O
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) Falak, tetok, egyeb

. Fal, tet6 darabok
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Pontfelho feldolgozdas

=) 6t darabok epuletenkent
+ eredeti ritka falpontok
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Befoglalé poligon

@0~

OPEN3D

Egyes épuletekhez
tartozo falak és tet6k
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Pontfelhd feldolgozds —ritka pontfelnd nelkUl

- Pontfelh6 az egyes
pontok normalisaival

= Normalisok vertikalissal
bezart szoge
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Falak, tetok kozelitd
pontfelhdi
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Pontfelhé feldolgozds — ritka pontfelhd nélkil g
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- Falak, tetok kozelitd
pontfelhéi
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Pontfelhé feldolgozds — ritka pontfelhd nélkil g
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— Befoglalé poligon -

Egyes épuletekhez
tartozo falak és tet6k
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Fejlesztéesi irdnyok

* Vizsgdlat nagyobb terUleten
« Befoglald poligon

« Még nem automatizalt
« Régid Ndvelés

* Kisebb problemdk
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Problemak

« C++ Region growing segmentation

« Dokumentacid hidnya I
o Nehq kICSI-I- kl O o » This is also a greedy-like, flood fill approach like the Euclidean one

« The angle between their normals and the difference of curvatures are checked to see if they could
belong to the same smooth surface.

Ml 2| normals1t curvatures M EE 0| £

AFE2E gAlae| Xto|E - Think about a box laying on a table:

« SEC|EEH OS2 9 47 A2 20 922 SILIZ ZHESHC} with Euclidean segmentation,
both would be considered to be in the same cluster because they are "touching”.

o« 2|22 E oD 42 Normal @27 CHE =2 2 287} H=SICE With region growing
segmentation, this would not happen, because there is a 90° (with ideal normal estimation, that is)
difference between the normals of a point in the table and another one in the box's lateral.

python-pclZ& (O}2 M2 otEIR)
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Fejlesztési irdnyok

4% RANSAC Shape Detection
b Surface of Revolution Analysis 4
b

AutoSeg

« CloudCompare 2.12.beto e
« Szegmentdlds (PCL, Open3D) S
L3,

ManualSeg

« Parancssor - python

Python wrappers for CloudCompare

P Thanks to our great contributors, CloudCompare offers now several options to be used with Python in a more integrated way (more than the command line ;)

Mind that these 2 projects are still work in progress. Constructive feedback is welcome: please declare bugs or ask questions on their respective github pages.

. by Paul Rascle
This project allows one to load clouds and access their internal data as numpy arrays, call some of CloudCompare's algorithms, apply your own processes, and save the result.
« the reference documentation can be found

« the latest available Windows binary can be found
« you'll also find in the readme md file most of the directions to build it on Linux and Windows, as well as an example of how it can be used

The tests are good examples of how it can be used (click to expand)

by Thomas Montaigu

This plugin allows to write Python scripts in CloudCompare, by providing python bindings to the set of CloudCompare’s libraries (that you can use in C++ plugins) as well as embedding a python
interpreter to run scripts. This plugin can be used to run Python scripts via the GUI or via the command line.
You'll find the extensive documentation with all the bulding instructions and examples
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Fejlesztéesi irdnyok

* Fotogrammetria vs. LIDAR
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Fejlesztéesi irdnyok

 Tanulo adatok létrehozdsa

* Machine learning/ e
Deep learning \
py oy g s ; : N —|—
Pontfelnobol epitméenyek ~ %/@ f@}_%ﬂiwﬁ

« Térképezés = s ﬁi’ 3 o
. — a4 <=t Deep Learning
« Ez csak a geometria... =

__________________
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Osszegzés

« Pontfelnd feldolgozdsi lehetdsegek
« Szegmentdacio
« Osztalyozdas

« Alkalmazdsi lehetdseg
« Kordabbi probdlkozasok
. Uj fejlesztések

« Elért eredmeények

« Hogyan tovabb?
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