Rekonstrukce prostorovych informaci nesenych 2D zaznamem
Albrecht Meydenbauer (1984-1921), Aimé Lausedat (1819-1907)

Vstup Vystup

2D zaznam — miry
fotografie nebo video vyskové mapy

souradnice diskrétnich bodu
digitalni model

Fotogrammetrie jako metoda
povrchového 3D skenovani umoznujici
tvorbu realistickych digitalnich
modell



snimky splnujici
urcité podminky

objektu splnujici
urcité podminky

vzajemne usporadani fotografii v
prostoru
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distorze fotografii
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3D zaméreni bodu na snimaném
povrchu
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tvorba 3D polygonalni sité
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nasnimani povrchove barevnosti
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Snimani

Kontrola fotografii — vizualné zkontrolujeme porizené snimky, odstranime
zdvojene, neostre a dalsi nehodici se snimky

Import snimkl — nahrani digitalnich fotografii do programu

Maskovani — odmaskovani pohybujicich se a ruSivych objektu a
maskovani okoli snimaného objektu v pripade poruseni nemennosti sceny

Zarovnani snimkul — automatické usporadani snimku v prostoru

Generovani mraku bodu (dense cloud) — triangulace bodu povrchu
snimaneho objektu

Tvorba sité — polygonizace bodového mraku

Tvorba textury — generovani textury



Algoritmus ziskava veskeré informace o poloze a orientaci jednotlivych snimku v
prostoru, distorzi optické soustavy a morfologii snimanych objektu z fotografii
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o kazda Cast modelovaneého povrchu musi byt zobrazena na tfech a vice snimcich
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prostoru, distorzi optické soustavy a morfologii snimanych objektu z fotografii
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o snimky by meély byt co nejdetailnéjsi, nejostrejsi a nejhomogennéj

o nejvetsi rozliseni
o CO nejvice mista na
snimku



Algoritmus ziskava veskeré informace o poloze a orientaci jednotlivych snimku v
prostoru, distorzi optické soustavy a morfologii snimanych objektu z fotografii

o snimky by meély byt co nejdetailnéjsi, nejostrejsi a nejhomogennéjsi

manualni ostreni
vysoka hloubka
ostrosti (clona)
stativ nebo velmi
rychla zaverka
dalkové ovladani

nebo predsklopeni
zrcatka
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Algoritmus ziskava veskeré informace o poloze a orientaci jednotlivych snimku v
prostoru, distorzi optické soustavy a morfologii snimanych objektu z fotografii

o shnimky by meéely byt co nejdetailnéjsi, nejostrejsi a nejhomogennéjsi

o bez lesklych a prasvitnych
predmétu

bez pohybu na scéneé
manualni nastaveni snimani

bez zoomovani

O O O O

bez pohyblivého a
promeénlivého osvétleni

o bez uprav!
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o maskovaci nastroje umoznuji vyloucit ze zpracovani konkrétni
oblasti snimku

KDY?

o pohyb na scénée
o rusivé predmety
o 360° skenovani

JAK?
o rucéné (intelligent scissors — ctrl + LMB)
o automaticky (napriklad podle snimku pozadi)
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Workflow > Align photos

Align Photos

General

Acouracy:
./ Generic preselection

Reset current alignment

Advanced

Key point limit: 200,000
Tie point limit: 40,000

Apply masks to: Tie points

./ Adaptive camera model fitting

236,702 points

o je mozné model o istit o Spatné zamérfenych bodu a zarovnani (Tools > Optimize Cameras)



Workflow > Build Dense-Cloud

Build Dense Cloud 4
General
Quality: LUltra high
Advanced
Depth filtering: Mild

Reuse depth maps

Calculate point colors

ncel
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points: 6,633,109



Workflow > Build Mesh

Build Mesh A
General
Surface type: Arbitrary (30)
Source data: Dense doud
Face count: 1,000,000
Advanced
Interpolation: Enabled (default)
Calculate vertex colors
Cancel

faces: 1,254,622 vertices: 627,315



Workflow > Build Mesh

Build Texture
= General
Mapping mode: Generic
Blending mode: Mosaic (default)
Texture sizefcount: 8192

*  Advanced

+/ Enable hole filing

Enable ghasting filter
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