TRANSFORMACE POMOCI IDENTICKYCH BODU A ICP

e Transformace pomoci identickych bodu
» Lze vzajemné transformovat model a soubor s body (tj. husté mraéno bodu i soubor
s malym pocétem bodd, napf. identické body zmérené totalni stanici)
» Pro vypocet transformace je tfeba oznacit alespon tfi pary identickych bodu

> lkona ‘5

Tools = Registration = Aling (point pairs picking)

> POPIS DIALOGOVYCH OKEN A PRACOVNI POSTUP

= 0) Je vhodné mit transformované objekty blizko u sebe, kvili orientaci
v prostoru béhem vybirani bodl — Ize je priblizit pomoci funkce Global shift
and scale nebo Translate/Rotate (viz prislusné navody)

= 1) Vybrat v seznamu dva objekty, které se budou vzajemné transformovat

= 2) Spustit funkci

= 3)Vdialogovém okné vybrat soubor, ktery bude transformovan - ten je
oznacen modie - zmdacknout OK

Y

Entity selector n

Select to-be-aligned entities

[ID 260] vintir_mracno_15mm.las.registered
[ID 264] vintir model_1 519 564 polygonu

selectall  select none Cancel

= 4) Objevi se dalsi dialogové okno slouzici k oznaceni bodl

~ show 'to be aligned' entities kb || Q| = 20.000 RMS < 109%

X Y zZ DeltaX Delta¥ DeltaZ Error

show 'reference’ entities

X Y z DeltaX Delta¥Y DeltaZ Error
(] adjust scale Rotation ~ XYZ ™x BTy 871z
auto update zoom align  reset « X

e Zelend ikona s kfizkem — smazdani posledniho bodu v daném seznamu

e l|kona tuzky — pfidani bodu s konkrétnimi soutadnicemi

e |kona koule — misto jednoho bodu vybere body v kouli 0 daném
poloméru (funguje jen pro soubory s body)



e Show ,to be aligned’ entities, show ,reference’ entities —
zapnuti/vypnuti objekt(, které jsou soucasti transformace
e Adjust scale — pfi zapnuti se pocita a méritkovy koeficient
transformovaného objektu, pfi vypnutim =1
e Rotation, Tx, Ty, Tz — vybér/vypnuti/zapnuti transformacnich
parametrd
= 5) Ptivybéru libovolného bodu v kterémkoliv z objektl se tento bod oznaci
jako identicky
=  6)Je moZné nejprve oznacit body v jednom objektu, pak ve druhém, nebo
objekty stfidat
= 7) Nejdllezitéjsi je zachovat poradi bodi na referenénim a transformovaném
objektu = body oznacené jako prvni na kazdém objektu jsou vybrané jako
par, stejné tak druhé, treti...
e Align — transformuje objekt
e Reset — vrati provedenou transformaci zpét
o Zelena fajfka — potvrdi transformaci — objekt se definitivné pfesune
o Cerveny kiizek — zrudeni celého vypoctu

RO e =% | O r=20.000 - RMS<10% :

X Y z DeltaX Delta¥Y DeltaZ Error
A0 -1.6517.. -0.0183.. 0.569911 -0.0039.. O... 0. 0... X I
A1 -1.6140.. -0.0606.. -1.2239.. -0.0052... O.... 0. 0... X

B show 'reference’ entities &%

X Y z DeltaX Delta¥Y DeltaZ Error
R1 -04032.. -0.0640.. -1.2789.. -0.0052... O.... 0. 0. X I
R2 0.090572 -0.0707.. -1.2510... O.. -0.0004... -0.0126... 0. X
(] adjust scale Rotation ¥ XYz B Tx BTy 871z
@ auto update zoom align  reset « X

= 8) Po potvrzeni transformace se zobrazi transformacni matice a finalni chyba
RMS

"
© Align info X

Transformation matrix

1.000 -0.007 -0.016 1.186
0.007 1.000 0001 0.003
0.016 -0.001 1.000 -0.039
0.000 0000 0.000 1.000

Refer to Console (F8) for more details




e Transformace pomoci ICP
» Transformuje hustd mracna a modely pomoci algoritmu ICP

Ikona T%

>
» Tools - Registration - Fine registration (ICP)
> POPIS DIALOGOVYCH OKEN A PRACOVN| POSTUP
= Q) Je tfeba mit oba objekty dostatecné blizko sebe pro co nejmensi vypocetni
narocnost
= 1) Vybrat v seznamu dva objekty, které se budou vzajemné transformovat
= 2) Spustit funkci
= 3) Vybrat transformované (to be aligned) a referencni (reference) objekt,
vymeéni se stiskem tlacitka swap
Clouds registration n Clouds registration n

Role assignation Role assignation

. to be aligned vintir_mracno_15mm.las.registered.registered . to be aligned vintir_mracno_15mm.las.registered.registered

J reference vintir_model_1_519_564_polygonu J reference vintir_model_1_519_564_polygonu

swap

swap

Parameters Research Parameters Research

© Number of iterations 20 Random sampling limit 50000 =
© RMS difference 1.0E-03 Rotation ~ XYZ
Final overlap 90% * Translation xBTy@ Tz

(1) Enable farthest points removal

[ adjust scale (1) Data: use displayed S.F. (absolute values) as weights

Normals Ignored Model: use displayed S.F. (absolute values) as weights

max thread count 18 /20 < () Use C2M signed distances (mesh as reference only) robust
Cancel Cancel

e Parameters
o Number of iterations — maximalni pocet iteraci
o RMS difference — pfesnost transformace, maximalni
pFipustny rozdil RMS mezi iteracemi
o Final overlap — predpokladany prekryt objektl — je tfeba volit
pfiméfené, pfi nespravném nastaveni kazi
vypocet
o Adjust scale — zména velikosti transformovaného objektu
e Research
o Random sampling limit — maximalni pocet ¢asti, na které je
objekt ndhodné rozdélen a které jsou
porovnavany
o Rotation — nastaveni, kolem kterych os rotovat
o Translation — nastaveni, ve kterych osach dojde k posunu
o Enable farthest point removal — umozni vynechat z vypoctu
body oznacené jako podezrelé — ty, které by
mohly vnést do vypoctu chybu



