Automatizalt pontfelhd feldolgozdsi
modszerek

Budapesti MUszaki €s Gazdasagtudomanyi Egyetem
Epitdmerndki Kar
Altaldnos- és Felsdgeodézia Tanszék

Méerndkgeodézia Konferencia 2022.

Eloado: Hrutka Bence Péter

A

MUEGYETEM 1782

2022.11.05.




Bevezetés

V4

 Uj technoldogidk:
Foldi Iézerszkennelés
LEégi |€ézerszkennelés o
Fotogrammetria (dron)

Mobil terkepezd
rendszerek

V/ 4}

« Két féle adatgydjtesi irany:

« Diszkrét pontokat mérunk vagy
* Mindent...
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Mirol lesz szo?

« Pontfelhd feldolgozdsi lehetdségek bemutatdsa

« Szegmentalds
« Osztalyozdas

» EszkOzOk
» CloudCompare
* Python

« Alkalmazds
« Eredmeények
« Egyéb lehetdségek
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Pontfelho feldolgozds alapelve

Adatok kivdlasztasa  Eléfeldolgozds Atalakitds Feldolgozas Kiértékelés
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Szegmentalds

El alapy
modszerek

Régio novelésen
alapuld modszerek

3D pontfelho
szegmentalds

Attrib0tum alapu
modszerek

Modell alapu
modszerek

Gépi tanuldson
alapulé moédszerek
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Szegmentalds — attributum alapu

« AttribUtumok alapjdn
« Adott:

e Szin
e Intenzitds
« Koordindta

e SzOmitott:

« Normalisok
« GOrbUlet
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zegmentalds — el alapu

« Hatdrold pontok
« Normalisok
« Gradiens
« GorbuUlet
« Derivaltak
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Szegmentdalds — regio ndveles

« Szomszédos pontok
« Normdadlisok
« GorbUlet
« Szin
* Tipusai:
« Kicsibdl nagy
« Nagybadl kicsi
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Szegmentalds — modell alapu

« Matematikailag definidlt
modellek 100 { . g
« Egyszerubb alakzatok
« Sik
* Henger
« GOmb

e Sorozatos RANSAC
 Modell
 Pontok szdma
e lterdcio szdma
o KUszdb
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Szegmentalds — gépi tanulds

« Gépi tanulds (ML
* Felugyelt
« Osztalyozds
« Regresszio
« Neurdlis haldzat
» Felugyeletlen
 Klaszterezés
« Neurdlis halozat

« Megerdsitett
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Szegmentalds — gépi tanulds

e Klaszterezés
« k-Kdzép
« DBSCAN

minPts = 3
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Szegmentalds — gépi tanulds

e Klaszterezés
« k-Kdzép
« DBSCAN
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Osztalyozas

o /7

= Szemantikus szegmentdacio
« Szegmentdldson alapul
« Szegmensek cimkézése

* Tipusai:
» Felugyelt
* Felugyeletlen
* Intferaktiv
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Osztalyozas

» Cloth Simulation Filtering (CSF)
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Osztalyozas

« Mély tanuldas (DL)
« Hasonlit az agymukddéshez
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Osztalyozas

« Mély tanuldas (DL)
« Neurdlis Halozat

» Tanitas - feligyelt | R |
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Osztalyozas

« Mély tanuldas (DL)

 Neurdlis Halozat

« Osztalyozas - felUgyeletlen
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Eléerhetd eszk6zdk
» CloudCompare P
« Szegmentalds
. Modell
« CSF plugin
« Kdnyvidrak
. NuUmPy oPEN3D () learn
* OpendD

o AttribUtum
* Python e»
9o OO
. PDAL a) 05 TensorFlow

(T T 'R [janaananaananf[sffsfs]

MUEGYETEM 1782

22 2022.11.08.







Pontfelno

Pontfelho

elokeszites - nDSM

- =

CSF plugin
________________________ |
Ponifelho Eqvéb tok é PontfelhG-feliletges nDSM
osztdlyozas gyeb ponlo ! tavolsdg
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: I Normalizalt
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Talaj pontok FelUlet

Normalizalt:
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NnDSM [m]
16.134
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Pontfelho feldolgozds

DF'ENBD

« Voxel alapu sik keresés RANSAC segitségével

Elteresek a megtalalt sikhoz kepest [m]
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Pontfelnd feldolgozas S CIE

OPEN3D

* Klaszterezes DBSCAN segifsegevel

| R -
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Pontfelhd feldolgozds g,l@

« Befoglald poligonok meghatdarozasa es vagads falpontok
meghatdrozdsdhoz
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Pontfelnd feldolgozds g,l
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Osszegzés - tovdabbi lehetdségek

« Pontfelhd feldolgozas
« Szegmentaldas
« Osztdalyozas

« Elérhetd eszkdzok

* CloudCompare
* Python

» EpUlet szegmentdlds i \_,,\ —\
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