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Dynamiczny rozwoj techniki skanowania laserowego, zar6wno naziemnego jak i z poziomu
lotniczego, zwiazany jest w ostatnich latach z poszerzaniem obszaréw jej zastosowania. Informacja
przestrzenna, zamiast tradycyjnych technik geodezyjnych czy fotogrametrycznych, pozyskiwana jest
coraz czgsciej z wykorzystaniem skanowania laserowego, w wyniku ktdrego otrzymuje si¢ chmurg
punktow o wspolrzednych X, y, z oraz nieuporzadkowanej strukturze. W celu pozyskania zawartej
w chmurze punktow informacji, zwlaszcza informacji wektorowej, dane musza zosta¢ poddane
réznorodnym operacjom przetwarzania i ewentualnie modelowania.

Automatyczne tworzenie modeli zabudowy bazuje na zatozeniu, ze kazdy budynek moze by¢
opisany za pomoca kompozycji skonczonej liczby ptaszczyzn. Z tego powodu jednoznaczna i do-
ktadna segmentacja jest kluczowym procesem pozwalajacym na identyfikacj¢ ptaszczyzn w zbiorze
punktoéw, co w dalszej kolejnos$ci umozliwia modelowanie bryt budynkow.

W niniejszej pracy podjgto problem segmentacji danych — w pelni zautomatyzowanej ekstrakeji
plaszczyzn wraz z nalezacymi do nich punktami, z wykorzystaniem dwoch réznych metod. Aby
unikna¢ strat informacji zwiazanych ze wstgpnym przetwarzaniem zbioré6w danych, algorytmy
przystosowano do opracowania surowych, nieprzetworzonych punktow 3D.

Pierwsza z metod, RANSAC (RANdom SAmple Consensus) pozwala na iteracyjne modelo-
wanie plaszczyzn w zbiorze danych zawierajacych nawet znaczna liczbg bledow grubych, czyli
punktéw nienalezacych do modelowanej powierzchni. W rozpatrywanym przypadku zaimplemento-
wany algorytm kolejno wyodrgbnia plaszczyzny dominujace — reprezentowane przez najwigksza
liczbg punktéow. Zaleta metody jest jej odporno§¢ — punkty stanowiace przypadkowe odbicia od
powierzchni badz potozone w bliskim sasiedztwie estymowanej ptaszczyzny, lecz nalezace do innego
obiektu nie ulegaja btednej klasyfikacji.

Drugie podejscie bazuje na metodzie rosnacych ptaszczyzn wykorzystujacej estymacje metoda
najmniejszych kwadratow. Algorytm posiada dwa parametry bedace miara podobienstwa rozpatrywa-
nych punktéw: kat pomiedzy wektorami normalnymi oraz odleglo$¢ od estymowanej plaszczyzny.
Istotna modyfikacja tej metody, pozwalajaca na zoptymalizowanie czasu dzialania algorytmu, jest
uniknigcie iteracyjnego sprawdzania punktéw dzigki informacji o topologii, uzyskanej z wykorzysta-
niem k-wymiarowych drzew binarnych.

Poréwnanie algorytmoéw przeprowadzone zostato na podstawie chmury punktéw 3D lotniczego
skaningu laserowego dla osiedla mieszkaniowego. W pracy przedstawiono dyskusj¢ metod, zestawio-
no zalety i ograniczenia porownywanych algorytmow.
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