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Van puntenwolk naar voxelboom 

Het kiem voxelmodel, Boomregister en NEO 

Erik Oudejans (TU Delft) & Wigger Tims (NEO) 
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• Enkele bruikbare LiDAR metingen 

•range, polarization, full-waveform, amplitude, sensor-positie 

• ahn2 puntenwolk 

• van puntenwolk naar segment 

•Het 'Local-neighborhood' concept 

•Vlakken schatten 

•Discriminatie op basis van 'willekeurigheid' 

•Consensus- + HAG-filter 

•Knn-segmentatie algoritme 

• Van segment naar voxelboom 

• NEO, bomen en 'Crowdsourcing' 

 

Onderdelen 
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• Range 

• Polarization 

•Vorm van object (Atmosferische deeltjes) 

• Amplitude 

•Signal strength 

• Full-waveform 

•Signal return over time 

• Sensor positie 

•3D voorbeeld: Dom in Utrecht 

 

Enkele bruikbare LiDAR metingen 
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Ahn2 puntenwolk 
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Van puntenwolk naar segment I 

 Object: Plantaan 
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Van puntenwolk naar segment II 

 Het 'local neighborhood' concept 
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Van puntenwolk naar segment III 

 Vlakken schatten 

• Nodig:  extra informatie voor de puntenwolk-klassificatie 

• Oplossing:  vergelijking van normals in 'local neighborhood' 

 

• Principle Component Analysis(PCA) 

•Vlak in 'neighborhood' van punt beschreven door 3 componenten 

•Het kleinste component is de normaal! 

• 3D voorbeeld: koe Betsie 
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Van puntenwolk naar segment IV 

 Vlakken schatten 

• Plantaan 
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Van puntenwolk naar segment V 

 Discriminatie op basis van 'willekeurigheid' 
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Van puntenwolk naar segment VI 

 Discriminatie op basis van 'willekeurigheid' 
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Van puntenwolk naar segment VII 

 Consensus- + HAG-filter 
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Van puntenwolk naar segment VIII 

 knn-segmentatie algoritme 

• Parameters 

•r 

•k 

 

While list not empty: 

     Initialize new segment 

    While new neighbors are found and added: 

•Find k nearest neighbors at most r radius distance 

•Add new neighbors to segment 
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Van segment naar voxelboom I 

 xy-stamposities(NEO) + boom segmenten 

 

 

Toewijzen xy-stamposities aan segment 

 

 

 

Boompunten naar voxels! 

 

 

 

 

 



14 

Van segment naar voxelboom II 

 • 3D voorbeeld: voxelbomen 

 



Wij kennen alle bomen van 
Nederland 
“Steeds beter en 

completer” 



Waarom een boomregister? 

Boominformatie van boombeheerders is niet altijd actueel 

• Gemeente wil voor snoeibestek weten om hoeveel bomen het gaat 

 

Boominformatie is niet beschikbaar voor derden 

• Open Data Coöperatie 
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Ontwikkeling versie 1 



 
 

Ontwikkeling versie 1 

Boomkruinen  

gegenereerd 

met algoritme 

  



 
 
• Stereofoto  

• 1e versie 

Boomregister 

Updaten bomen 



Object Hoogte 

Model (OHM) 

Updaten bomen 



Kleur infrarood 

Updaten bomen 



NDVI 

Vegetatie index 

 

Updaten bomen 



Nieuw 

Boom 

Geen boom 

Updaten bomen 



Boominformatie uit de crowd 



Dank voor uw aandacht! 


