A LIDAR-lézerszkenner uj utakra
tereli a dinamikus varostervezest

A haromdimenzids érzékels és vizualizacids technoldgiak ma mar
nemcsak a filmvilagban nyernek teret, de az ipar szamos terile-
tén, igy & vérostervezésben is. Példaul a mobil Iézeres letapogato
rendszerek segitségével feltérképezhetjik a 100 m sugaru kornye-
zetlnket is, mely nemcsak a gépkocsivezetést segitheti, hanem
megvizsgalhatjuk egy nagyobb terilet forgalmat, felmerhetjik a
kozlekedési tablak és Utfestések allapotat, bemérhetjik a kérnyezé
hazfalak tavolsagat, megkaphatjuk az épuletek haromdimenzios

felUletét is.

B Az MTA SZTAKI Elosztott Ese-
mények Elemzése (EEE) Kutatola-
boratériuma legtjabb eredményeit
felhasznalva, sikeresen alkalmazza
a fent emlitett érzékeloket és mo-
dellez6 eljarasokat, a varosi utca-
kép héromdimenziés modellezé-
sére. Dr. Benedek Csaba, a projekt
vezetdje kiemeli: ,A hagyomanyos
utcakép modelleken a felhasznald
egy eldre rogzitett tpalyan halad,
ahonnan korbenézve egy-egy pil-
lanatképet lat az utcarol. A LIDAR
projektiink segitségével azonban
olyan valédi 3D utcamodelleket
készitiink, amelyek tetszdleges né-
z6pontbol megtekinthetdk, a ben-
niik 1év6 alakzatok koriiljarhatok,
mozgd személyek, vagy jarmi-
vek helyezhetdk el és jelenitheték

)

meg benniik és a modell interak-
tivan modosithato példaul Gjabb
tereptargyak behelyezésével, vagy
a hazfalak, épiletek atfestésével.”
Prof. Sziranyi Tamas, az EEE La-
boratérium vezet6je hangsulyoz-
ta: ,Kutatdsunk soran nemcsak
elosegitettilk a telepitett kamera-
rendszerek, valamint a mozgo ha-
romdimenzios 1ézeres letapogatok
adatainak  Osszekapcsoldsat, de
fuzionaltuk a levegébdl, vagy az
irbél készilt felvételek informad-
cidit is a foldfelszini nézdpontbol
kinyert két-, vagy harom-dimenzi-
0s adatokkal. Az eszkozeink méré-
si adatait dinamikusan dolgozzuk
fel, majd id6ben és térben egyarant
véaltozd modelleket készitve ugy-
nevezett 3 dimenzids letapogato és

B A vasarcsarnok automatikusan rekonstrualt homlokzata a LIDAR

pontfelhGsorozat alapjan

B A vasarcsarnok automatikusan re-
konstrualt homlokzatrészlete a LIDAR
pontfelhGsorozat és kameraképek
alapjan. Fent: felliletrekonstrukcio,
Lent: texturazott 3D felliletmodell

felismerd eljarasokat dolgoztunk
ki a LIDAR-projektiinkben.”

A LIDAR egy optikai tavérzé-
kelé technologia, amivel egy na-
gyobb teriileten a céltargyak pon-
tos tavolsagat lehet meghatarozni,
jellemz8en lézerfény-impulzusok
kibocséatasaval. Az EEE Laborato-
rium mozg6 autora szerelt LIDAR-
kameraja 360 fokban képes korbe-
fordulni, igy a teljes kornyezetiink-
r6l tud hdromdimenzids pillanat-
képeket, ugynevezett pontfelhoket
rogziteni. Ezekbél a pontfelh6kbol
feliiletmodell késziil, melyet sza-
mitogépes grafikai eszkozokkel
textaraznak, azaz hagyomanyos
fényképek segitségével szineznek.
Igy késziilnek virtualisan rekonst-
rualt épiiletek, hazak, parkok, no-
vények, fik, vagy akar allo, illetve
mozgd emberek.

A projekt vezetdje megallapitja,
hogy iparilag a SZTAKI LIDAR-
programja nagyon jol hasznélhatd,
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hiszen az eredményeként virtuali-
san barangolhatunk akar egy valodi
vérosban, vagy muemlék belsejé-
ben, akar egy elképzelt, 3D-s tech-
nolégiakkal létrehozott virtudlis
valosagban. A fejlesztési eredmé-
nyeket nagyon jol tudjdk hasznélni
az onkormdnyzatok is telepiilésiik
épitési, uthalézatanak, zoldoveze-
teinek feltérképezéséhez, detektalni
tudjdk netan az egyes épiiletekben
keletkezett valtozasokat, zoldoveze-
tek csokkenését, stb. még statikai-
lag is meg tudjak vizsgalni a héza-
kat, vagy romosabb épiileteknél azt,
hogy a hazfal d6l-e és merre? Mér-
hetd vele, hogy hany méterre van-
nak egymastol a hazfalak, és ezek
megfelelnek-e az el6irasoknak. A
mindennapi élet szamos mas fontos
teriiletén is alkalmazhatd, igy a va-
rosi forgalomfigyelésnél, katasztro-
favédelemnél, turizmusnal, a film-
és animacioknal, stb.

A jelenlegi képi eljardsok f6
kérdése a fuzid: a navigacids au-

B A SZTAKI autéra szerelhet6 LIDAR
kameraja adatgydijtés kézben

tokon is tobb kiilonbozé szenzor
van: mélységi letapogatok, radar,
termokamera és persze a kiilon-
b6z6 optikaji kamerdk. ,, A sokfé-
le informacio egytittes kiértékelé-
se mérnoki és matematikai szem-
pontbol egyarant izgalmas kihivast
jelentett” — emeli ki Prof. Sziranyi
Tamads - ,,fontos elem a gépi latds, a
gépi tanulds matematikai és fizikai
modelljeinek ismerete, de a munka
soran megjelentek a tavérzékelés és
geografia egyes problémii is, tobb
kérdés kezelése pedig a robotikibdl
ismert feladatok megoldasat igé-

Bl A vasarcsarnok automatikusan rekonstrualt homlokzatrészlete a LIDAR
pontfelhésorozat és kameraképek alapjan. Balra: feliiletrekonstrukcié, Jobbra:
texturazott 3D fellletmodell
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B Az autdra szerelt LIDAR kamera
adatgyjtés kozben

nyelte. Természetesen az elkésziilt
vildg megjelenitéséhez sziikségiink
volt a geometriai modellezés és
szamitogépes grafika szakértoire és
miiveldire is” ,,Projektiink célja ép-
pen a kiilénboz6 valds és mester-
ségesen létrehozott vilagok eleme-
inek egyesitése volt egy kozos vir-
tudlis térben, és ennek ujszert lat-
vanyelemekkel torténé interaktiv
megjelenitése a felhasznalo szama-
ra. Az intelligensvarosi feliigyeletet
végz6 modulokkal 6sszekapcsolva
az elkésziilt helyszin-modellben
valés id6ben jelenithetjiik meg az
utcai, vagy a mobil érzékel6k aktu-
alisan mért adataibdl felismert di-
namikus eseményeket” - szamolt
be Benedek Csaba, projektvezetd.
W.M.
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