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Az Open3D fobb képessegei:
D adatszerkezetek

ap 3D kezelo algoritmusok

D rekonstrukcioé
D illesztések

D megijelenités OPEN3D
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= F4jlformatok kezelése
= Python és C++ interfész
= Numpy integracio
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FFT mintak vizsgalata
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FFT mintak vizsgalata
nyeregteto
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FFT mintak vizsgalata
talajszint bokorral
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Légi Iézerszkennelt pontfelh6
osztalyozas f6bb lépései

= DBSCAN klaszterezés (Open3D)
= BIRCH klaszterezeés (scikit-learn)
= Talajmeghatarozas

= Linearis interpolacio (scipy)

= FFT szamolas (scipy)

= QOsztalyozas (numpy)
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DBSCAN klaszterezés

= Open3D beépitett funkcid
= gyors

egyszeruden hasznalhato

pcd = o3d.io.réad;pbint_cloud("./szfvar.ply",format:'ply')
csopok=np.asarray(pcd.cluster_dbscan(1.90,30,True))

o3d.visualization.draw_geometries([pcd] ,window_name='DBSCAN klaszterezés utan, véletlen szinek')
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BIRCH klaszterezés

= scikit-learn beepitett funkcio
= |assabb

= egyszeruden hasznalhato

brc = Birch(branching_factor=50, n_clusters=None, threshold=3.9, compute_labels=True)
clustering=brc.fit(klaszkoor)
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Talajmeghatarozas

= Legalso értekek kereseése 20 m-s racshaloban

= Adott klaszter kdzeli alsoértékek és a klaszter Z
atlaganak kulonbéseébdl donti el, hogy talaj-e az
adott klaszter ( a tisztasokat igy sikerdult jol
megtalalni)

klaszcent=np.sum(klaszkoor,axis=0)/klaszkoor.shape[0]
a=np.Llinalg.norm(zminimumok-klaszcent,axis=1)<szelvenymeret*5

if (abs(klaszminz-minz)<0.3 or abs(klaszatlag-alsoz)<0.5) and magassag<6:
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FFT szamitas

= scipy.interpolate
szabalyos racs az FFT-
hez

= numpy.fft
FFT kiszamitasa

interp= scipy.interpolate.LinearNDInterpolator(pcdt[:,(0,1)],pcdt[:,2], fill_value=0)

fft_z = np.fft.fftshift(np.fft.fft2(z0o))
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FFT alapjan osztalyozas

= FFT kepek dsszehasonlitas
a mintakkal nehéz

= Mutato : FFT kép Z
értékeinek varianciaja
osztva a klaszter
pontszamaval

vari=np.var (fftminta)
pontszam=klaszpc.shape[0]
mut=vari/pontszam
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Mutatok eltérése kulonb6zo klaszterekben

Variancia 34160.6606647706 Variancia 3876.9756441730024
cluster id: 55 pont darab: 138 cluster id: 60 pont darab: 4827
pc min : 5.80999755859375 pc max : 108.699996948242188 pc min : 16.8800048828125 pc max : 22.05999755859375
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Eredmeény

= Talaj es erdofelismereés |0

= Nyeregtetot keveri a
lapostetovel

= A tetOre hajlo névényzet
miatt azokat a
klasztereket erdonek
jeldlte.

Kék: talaj Piros: nyeregtetd Sziirke: lapostetdé Zoéld: ndvényzet So6tétszirke: ismeretlen
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Osszegzés

= A Open3D kivalo alapot biztosit a gyors és ol
kezelhetO osztalyaival, eljarasaival

= Megjelenités gyors, és egyszerlien programozhato

= A numpye-al valo integracio révén egyéb numpy, scipy,
scikit eljarasok konnyen alkalmazhatova valnak.
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Koszonom a figyelmet!

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