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2a. Suche die Zellen, welche von 2b. Lasche die Zellen, welche von
der Oberfliche geschnitten werden der Oberfliche nicht umschlossenen

(Oberflichenorentert) werden (Volumenorentiert)
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7 Es bleibt anzumerken, dass an dieser Methodik noch immer aktuell geforscht wird. Fortgefiihrt wird die Arbeit
von Tamal K. Dey an der Ohio State University, hitp://www.cse.ohio-state.edu/~tamaldey/cocone.html







/, diam()

%&" %
















s




%&%




*

=l

0 Zentrum

F o Punkt

Z - Projektion won P




N
= A
AV
A

SR







s




s




*




s




*E

—

|

-
-
Grafische-

"

%&( 9







s




s

%) 8




%A "




1"##3=
<

1II#

i<

W







%) -







*E




: g‘w aﬁiriéhg ﬁ

&" - . -

Phase 1:
Susammentithren
der Punktwolken

Phase 1:

MMF: maximaler Messfehler

N

Phase 2:

Bestimmen von
Quadriken zur

Approximation der Fliche

Phase 3: Phase 3:
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Kugel a=0.100 a=0.100 a=b=c=0.1
b=0.103 b=0.107
c=0.128 c=0.110
Ellipsoid a=0.149 a=0.149 a=0.15
b =0.008 b=0.101 b=c=0.1
c=0.125 c=0.098
Ebene (x-y-Ebene) a=0.100 a=0.100 Ebene in der x-
b =0.000 b =0.000 y-Ebene
¢ =0.000 c=0.000
Ebene schief im Raum | a=0.100 a=0.100
b=-9.61630" b =0.000
c=-9616X0 1 c=-9.61640 "
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In der Festlegung der ersten Achse ist ein weiterer Vorteil enthalten. Viel Zeit nahm
die Behandlung der Singularitét der Quadriken in Anspruch. Aus der Tatsache, dass
die erste Achse als der langste Abstand in der betrachteten Punktmenge definiert ist,
ergibt sich folgende Schlussfolgerung: Wenn eine angendherte Achse unendlich lang
ist, so ist auch die festgelegte Achse unendlich. Ist die festgelegte Achse sehr viel
grolRer als die angendherte Achse, so ist die Quadrik durch einen Zylinder
beschreibbar. Im Falle eines sehr langen und diinnen Ellipsoids wirden die ,, Kappen
des Ellipsoids* getrennt berticksichtigt werden (siehe Abbruchkriterien in Kapitel 3).
Es entsteht ein Zylinder mit zwei Halbkugeln. Der Fall der Ebene ist durch die
Fehlerfunktion eindeutig definiert und somit trennbar von den anderen auftretenden
Fallen. Die Fehlerfunktion liefert fir Ebenen den Wert 1. In der Praxis kann man
feststellen, dass an der vorliegenden Gerstenpflanze sehr haufig Ellipsoide Fléchen
entstehen, die innerhalb der Fehlertoleranz eine rotationssymmetrische Interpretation

erlauben. Diese Beobachtung ist nicht auf alle Objekte zu Ubertragen.
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I)Das Gesamtergebnis ist in Abbildung 48 und 49 visualisiert. Weil3 symbolisiert
einzelne Messwerte beziehungsweise Vertices im Ergebnismodell in Abbildung 49.
Schwarz stellt die triangulierten Fléchen dar. Das Original besteht aus 88354
Messpunkten. Das reduzierte Modell besteht aus 3098 Vertices.
Erkennbar sind:

die nicht rekonstruierbaren Teile,

die Reduktion der Punktdichte,

Reaktion des Algorithmus auf verschiedene Stérungen.
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2: Fur jede Ecke eines Voxels wird entschieden, ob sie innerhalb der Oberflache
(Wert <= Isowert) oder auf3erhalb der Oberflache (Wert > Isowert) liegt.

3: Erstellen eines Index

4. Benutzen einer Look-up Table, in der alle Kantenkombinationen gespeichert sind.
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Dieinversen Matrizen der Transformationen:

T(n)"=T(-n), S()*=SY1), R (@) =R (-a)

Somit entfallt die aufwendige Berechnung der inversen Matrizen.
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M enipunkt , Testset"

Er enthélt ideale Testkorper, welche zum Testen des Algorithmus verwendet werden.

MenuUpunkt , File"*

Enthalt die Mentpunkte zu Laden der vrml-Files und alle Einzelschritte des
Algorithmus zum Ausfihren. Ebenso ist die gesamte Ausfiihrung aller Schritte
madglich. Ebenso wird die Mdglichkeit zum Speichern des Ergebnisses angezeigt.

V orschaufenster

Das Vorschaufenster zeigt die zu untersuchende Punktwolke. Mittels der Regler auf

der rechten Seite kann vergréssert, verschoben und rotiert werden.

Karteireiter , Optionen*

Hier kann zur ndheren Betrachtung der Punktwolke zwischen polarer und kartesischer

Darstellung umgeschaltet werden.

Karteireiter ,, Darstellung*

In dem Karteireiter Darstellung kann zwischen 3D-Ansicht und auf die x-y-Ebene

projizierter 2D-Ansicht gewéhlt werden.

Karteireiter , Matchview*

Dieser Karteireiter bietet die Moglichkeit, zwischen zusammengefhrter und

Originalpunktwolke interaktiv zu vergleichen

Karteireiter , Status’

Ein einfaches Ausgabefenster, in dem die Quadrikenergebnisse der betrachteten
Punkte, das Ergebnis der Fehlerfunktion und die Ergebnisgquadriken ausgegeben

werden.
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