lpari pontfelhdk tomoritése
Szutor Péter



Tomorites

* Aritmetikai
— A szamabrazolas memorigényét csokkentik
(veszteségmentes/veszteséges)
* Entrépiakoder

— Veszteségmentes, de nem specializalt, ezért nem
hatékony

* Prediktiv

— Valamilyen, az el6z6 pontokon szamolt fliggvény
értékhez prébalunk kozeliteni. Veszteséges.




Octree alapu tomorités

Aritmetikai modszer, a leir6 fat taroljak
binarisan
Streaming pontfelh6k kezelése
OpenNI eszkozok, pl. Microsoft
Kinect
Két pontfelhd kodjainak XOR értéke
entropiakddoléval rendkivil jol
tomorithetd




ODETLAP alapu

ODETLAP: Over-Determined Laplacian

— tulhatarozott Laplace egyenletrendszer
megoldasaként all el6 a pontfelhd

— Veszteséges

Csak LIDAR adatokra

Kilonbozb statikus pont meghatarozo stratégiak
J6 tomoritési rata

Exponencialisan ndvekvd szamitasi igény




MrSID tomorités

LizardTECH cég terméke

— Fizet6s

— Veszteségmentes/veszteséges

DWT (discrete wavelet transform) alapu

4096 pontos lapokra oszt

Aritmetikai

— A DWT altal felépitett kiilonbségpiramis leirasahoz
szikséges biteket optimalizalja




LASzip tOmorités

* RApidLASSO GMBH cég termeke

— Ingyenes
— Veszteségmentes (kerekités esetén veszteséges, de
jobb a rata)
* Differencialis aritmetikai kodolas
— abszolut koordinata keres0 stratégia valtozik
generacioként
* Alapvetden LIDAR adatokhoz
* Rendkivul gyors, jo tomaritési rata

7. Nyilt forraskédu
térinformatikai Szutor Péter




GOLLA-KLEIN tomorites

Pontfelhd szegmentalas (voxel vagy octree)

Egy szegmens normaibol idealis sik meghatarozas
(PPA:Plane projection approximation; metddus PCA
a normakbdl), pontok transzformalasa ra (2D),
magassagbal (+szin, etc.) kép (Map)

Map-ok tomoritése jpeg-gel tomoritve (vagy cst,
wavelet transzformacio).




PCC (Mpeg-l) tomorites

MPEG-I| szabvany része 2017.10 ota

Streaming tomorit6 (pl. https://8i.com/, real
holograms project)

2D foltokra bontja a képet

A képeket video tomoritéssel tomoriti, illetve
foglaltsagi térképet is készit rola, majd mixeli



https://8i.com/

Sajat octree alapu tomorités

* Veszteséges, a pontossag az octree miatt a
kiterjedéstol fugg

* 16-s fa esetén, 30 méteres befoglalora a
pontossag 0.5 mm

* Nagy szamitasigény

(letolthetd:https://sites.google.com/view/point-cloud-buhera/pcb-main-page)




MUikodeés alapja

* Octree kod elballitasa a pontokhoz

* Aritmetikai tomoritést a kodok tombjének
tomorebb tarolasahoz

* Entropiakddolas a kddok tombjén

A kezdObetliket 0sszeolvasva OAE tomoritésnek
neveztik el.




Futasi kornyezet

* Python nyelven fejlesztve

* Tombmoiveletekre a Numpy modul lett
hasznalva

* Az octree szamolas a videokartyan tortenik,

mert jol parhuzamosithato mdvelet, OpenCL
nyelven

Egyenlbre csak XYZ formatumot kezel.




Pontfelhé
Epitészetil
Epitészeti 2
Ipari 1
lpari 2
lpari 3

lpari 4

Teszt pontfelhdk

Méret

63,9 MB
211,5 MB
118,3 MB
103 MB
465,2 MB

937 MB

SUr(iség
nagyon magas
kozepes
magas
kbzepes
nagyon magas

magas

Zaj

nagyon alacsony
alacsony
kbzepes
kbzepes
nagyon alacsony

magas




Pontfelhé

Epitészetil

Epitészeti 2

Ipari 1
Ipari 2
Ipari 3

Ipari 4

Tomoritett értékek

LASzip

4,76 MB
13,64MB
15,9MB
15,3MB
21,75MB

30,3MB

MrSID

5,5MB
15,3MB
18,58MB
15,37MB

23,68MB

-lefagyott-

OAE

5,1MB
10.14MB
10.55MB
7.76 MB
39,03MB

17.09MB




Tomoritések szazalékosan

Pontfelhé LASzip

Epitészetil 7,45

Epitészeti 2 6,45

Ipari 1
Ipari 2
Ipari 3

Ipari 4

MrSID OAE

8,61 7,98
7,23 4,79
15,71
14,92

5,09
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