Van puntenwolk naar voxelboom
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Onderdelen

e Enkele bruikbare LiIDAR metingen

range, polarization, full-waveform, amplitude, sensor-positie
e ahn2 puntenwolk
e van puntenwolk naar segment

Het 'Local-neighborhood' concept

-Vlakken schatten
-Discriminatie op basis van 'willekeurigheid'
-Consensus- + HAG-filter
*Knn-segmentatie algoritme
e Van segment naar voxelboom
e NEO, bomen en 'Crowdsourcing’

—

]
N E TUDelft ?




Enkele bruikbare LiDAR metingen

e Range
e Polarization
*Vorm van object (Atmosferische deeltjes)
o Amplitude
-Signal strength
e Full-waveform
-Signal return over time
e Sensor positie
3D voorbeeld: Dom in Utrecht

D

]
NEO TUDelft 3




Ahn?2 puntenwolk

Bl Command Prompt - more domplein_PC.txt

C:\UsersiErik\Desktop\MEOM\backup_MEOMERIKMANED _InternipresentatieMTUD_HKUNPRES_DARG
TA>more domplein_PC.
136819. Lob2i6 .
136818. hob2id .
136785. L4o6240 .
136765. Lo6244 .
136803. 456236.
136765. 456233.
136819. L56244 .
136790. L56247 .
136820. hob245.
136818. Lob2id .
136765. 496233.
136764 . 496233.
136765. 456236 .
136762. Lo6246.
136756. 456238.
136762. 456233.
136762. 456242 .
136762. 456243 .
136757. 406238.
136818. 4ob243.
136761. 406234 .
ILYLYR 4o6215.
136819. Lo6245.
136757. 456237
136756. 456236.
136764 . 456215.
—— More (0%) ——
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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 o I
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Van puntenwolk naar segment V
Discriminatie op basis van 'willekeurigheid'

v=(p,-p.)xVU
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Van puntenwolk naar segment VI
Discriminatie op basis van 'willekeurigheid'
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an puntenwolk naar segment VII
Consensus- + HAG-filter
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Van puntenwolk naar segment VIII
knn-segmentatie algoritme

® Parameters

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
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Toewijzen xy-stamposities aan segment
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Boompunten naar voxels!
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Van segment naar voxelboom II

e 3D voorbeeld: voxelbomen
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Boom
register.nl

WIj kennen alle bomen van
Nederland




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 Cod0peratie

Z{' 35%._&4‘@- ™+ m :
hét ﬁ\c L W B




Ontwikkeling versie 1




Ontwikkeling versie 1

Boomkruinen
gegenereerd
met algoritme




Updaten bomen
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Updaten bomen

Object Hoogte
Model (OHM)
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Updaten bomen

Kleur infrarood
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Updaten bomen

NDVI

Vegetatie index




Updaten b

omen

Nieuw
Boom

Geen boom mm




Boominformatie uit de crowd
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Dank voor uw aandacht!
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