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Kombination von Laserscanning
und Photogrammetrie

/iel der vorliegenden Bachelorarbeit war die

Entwicklung einer Prozesskette zur Visualisierung

dreidimensionaler Vermessungsdaten In einer VR-

Umgebunag.

llerzu wurde 1m Vorfeld neben einer Immobilie der RAG

Aktiengesellschaft auch der Stollen Freundschaft In

lattingen aufgenommen. Dabel wurden mehrere

Jatensatze per mobilem und terrestrischem Laser-

scanning aufgenommen und photogrammetrische Auf-

nahmen erzeugt.

|
Aufbereitung der Daten _SetupPIayerHeightforvariousPlatfrms(F'Szl,Vive,OculuS} A u f b e r e I t u n g u n d I m p 0 rt

H Potree-Viewer CloudCompare
Punktwolke aufbereiten Cyclone REGISTER FME

BLK-Dateien des terrestrischen Laserscanners

Georeferenzierun
Entfernen van 9 Rep.nrl der
Stérelementen . Regisirierung
Passpunktdatei importieran

. Entfernung von
Passpunktmarken messen | .| Exportals Umnwandlung Import n Konwolle von Stérelemerten
EST-Datei inLAS Fotree \iewer Exportienlern mil lasnoise Spawn and attach both motion controllers

‘ Kontrolle w Bei 1Exporter Spawn and attach both metion con

WisLelle
Ausrichwng der
Einzelpunkiwolken

A

BLK-Dateien in
Cyclone REGISTER
importieren

| Kontrolle der
Werkniipfungen

Fur den Import von Punktwolken In die
=D Unreal Engine 4.24 wurde das LIDAR Point

Zuschnittin
ClowdCompare

. ) ki korrektem Export
LAS-Dateien des mobilen Laserscanners

L)
Punktwalke im \mpart in Georeferenzierung Zuschnitl und Expart als Berechnung des Global Shift und Punkiwalken als L]
Potrea-\iawer |—m me [ &= LAS-Datei - Verschiebung ins lokale - A
CloudCompare Entfemen won LAS-Dateien
kontrallizren loxale Koordinaten der Passpunkie durch Stérelementen (LAS cloud) Koardinatensystem mit FME
Werseteung des Rotations zenirms identifizernsn o -

lokale Koordinaten den Ubergessdneten
Koordinaten der Passpunkimarken zusrdnen

‘ Kontralle ‘

Die Punktwolken der Laserscan-

Texturiertes Mesh erzeugen | Agisoft Metashape

| aufnahmen wurden vermascht und durch

Importin VR

{lakale) Daleien IMesh aus "
. . " Flachenanzahl Export als
EST-Dateien | ausrichten #| Tietenbildern = ermingern FEX-Dale
impartieren (Pyhtan Skript) berechnen vesringe -HalEl l

ek —— e die photogrammetrischen  Aufnahmen

| |
Verarbeitung von Kameradaten flr die Textur I I
Chunk 2 | |
Y | Steam Unreal Engine 4.24 |
) Impart der Ko.ntrolle.t.l_er Ausl-(ria(l:'\:teerr;-der Seareferenzierung || Berechnung des Texturiertes Meshs I I .
Bildaufnahmen Eildqualité positianen "-;Ib-::?::g-el-:g::rkalﬂlﬁrlcT:::IJ}:'Il'el - texturiertan Mashs [ [~ als FEX-Datei I Snielhegrenzun: Epic Games Unreaal Engine Neues LiDAR Point Uberflissige Anpassung des I
T thandam e Steam instalieren  |—m ..pk'l't.]J' zung Launcher 4,24 VR-Projekt Cloud Plugin Inhalte MationControllerP awns
| Allireren installigren installieren anlegen hinzufiigen entfemen | -
I Hinzurugen_ciner Kapscl alg I
‘ Messen der (Pass-|Punkte ‘ Kaollisiensobjekt
I Hir_\_\;eis: St_eam ITIlI'55. immer Vareinstellungen fur das I
| gedfnet sein, beva d'? Unresl Kaollisionsverhalten der Kapsel |
‘ — ‘ | Engine gestartet wird wornehmen | - - - .
' = ||| 2 | Hierbel wurde die Vermaschung auf Basis
usde hnung der Kapsel Varlage: jekt
I wvornehmen 2;:3:?;2: I
I I
Dynamische Bewegung der
l Kapsel konfigurieren I
I Verfal I
jgung der manuellen L]
U ; E - 4 24 I | Bewegung in horizontaler I
H nreal engine 4. Richtung —
Export des Projekts und Start der Anwendung ~al =ngine | | e r e I I I 2 e I I e I I e I | I a e S e r
Vlsual Studlo I | Verfalgung der Telepurlallunl I
I Yerfolgung der manuellen I
Bewegung in vertikaler
| Richtungy |
Export | [
f_ _—— —1 : - S S J I I I I u I I I
ggf. Visual Studio Metadaten der Projekt- Projekt flr
2017 oder neuer |—»| Anwendung |—| einstellungen [—»| Windowssysteme Importieren der Daten Unreal Engine 4.24
L installieren g anpassen | vornehmen exportieren - - -
Punktwolke (LAS) Wurde dle Date Satze durC el e Obal

Punkiwolken als
LAS-Dateien

Allgemeine Einstellungen

Teleportationsfliche hinzuflgen und bearbeiten Verbesserte Darstellungen

] n
Berachnung r;g.f_ Punkmolkel:l
™| der Kallisian "| m Unreal-.Edltor | 1 NavMeshBoundsWVolume hinzufiigen ] Daten im Unreal-Editor aufbereiten
bearbeiten ,
L J

Zentrieren der

Funktwolke auf 0/0/0 verschieben

deaktivieren

‘ Automatisches

"[Puuklwulka in Unreal importieren und}

ggf. Einstellungen zur S RecastNavMesh hinzufugen und Agent-Maf
tart der [ ecastMaviesh hinzufigen und Agent-Make
| Verwendung der korrekten  |—» - anpassen

Grafikkarte vornhmen exe-Anwendung

L l Texturiertes Mesh [FBX)

| in der Darstellung optimaler zu nutzen.

ggf. Teleportationsradius konfigurieren
Berechnung Barechnung Fositianierung
der Kallisian der UV-Map wan Lichtabjekien

Auffiillen von Lilcken
Mallen

| )
[ Wariation der Punkisymbole ]
| )
| l

Anpassung des Standardagent mit denselben]

Mesh in Unreal importieren und auf
0/VD verschieten

Berechnung
der Lightmaps

Navigation in VR

Durch die Navigation in VR konnen Vermessungsdaten

und somit die aufgenommenen Geometrien quasl

korperlich” erfahren werden.
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Zy = Z-Koordinate der Kapsel = ?ﬂ

E = Eye Height Offset (Konstante mit 7 cm)

Koordinate
Hu = Hohe des HMDs der Kapsel




