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1. Hintergrund und Problemstellung

Eine Erfassung von Bestandsgebauden als dreidimensionale BIM-Modelle
bietet grolde Chancen fur das Facility Management oder Sanierungs- und
Umbauarbeiten. Klassische Vermessungsmethoden setzten auf die Erfas-
sung einzelner Punkte und sind deshalb bei der vollstandigen dreidimen-
sionalen Erfassung von Bestandsgebduden sehr zeit- und kostenintensiv.
Modernere Methoden wie Laserscanning oder Photogrammetrie erfassen

die ngebung dreidimensional und ﬂGChentht' ‘EdOCh Ist bei diesen die Abb. 2: Mit unserem DeepLabv3+ Modell semantisch segmentierte Bilder (Bauteile werden durch den Katego-

nachtrdgliche Modellierung sehr aufwdndig. Die hohe Informationsdichte rien zugeordnete Farben dargestellt).

in Bildern bietet die Moglichkeit, neben der Punktwolke weitere semanti-

3. Ergebnisse

sche Informationen zu extrahieren und damit die Grundlage fur eine Auto-

matisierung der Auswertung zu bilden. * In einem Demonstrator wurde das Konzept umgesetzt
* Qualitativ hochwertig trainiertes Neuronales Netz zur semantischen Seg-
. mentierung von Innenraumen
2. VOI'QEhen und Methodik » Klassifizierte Punktwolke durch Projektion der segmentierten Bilder an-
hand von Position und Rotation

* Erstellung eine Konzepts zur Messdatenauswertung zur integrativen . Automatisiertes Post-Processing der Punktwolke basierend auf semanti-

Bearbeitung von Geometrie und Semantik mit dem Ziel einer automati- schen Informationen

sierten Rekonstruktion von Innenraumen » Grundlage fiir weitere Arbeiten hin zu einem BIM-Modell wurden gelegt

» Mittels Photogrammetrie wird aus Bildern eines Raums durch Structu- » Aus einer mit Laserscanning aufgenommenen Vergleichspunktwolke
re-from-Motion eine Punktwolke erstellt wurde manuell ein BIM-Modell abgeleitet

* Basierend auf innovativen Deep Learning Methoden werden Bauteile * Eine Verknupfung zwischen Innen- und Auldenbereichen ist moglich.
und Objekte in den Bildern pixelgenau in Kategorien klassifiziert Ein Ansatz zur Automatisierung ist entwickelt und validiert

* Projektion extrahierter semantischer Informationen in die Punktwolke
und Re-Klassifizierung von interpolierten Kategoriefarben
« Korrektur von Rotation, Translation und Mal3stab der Punktwolke durch

Ausnutzung dieser zusatzlichen Informationen

* Verknupfung mit einer aus mobilem Laserscanning aufgenommenen
Punktwolke als Grundgerust
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Traini Abb. 3: Generierte Punktwolke mit semantisch klassifizierten Punkten der Bauteile und Objekte in ihren
faining Kategoriefarben.
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il nutzen die in den Bildern vorhandenen Informationen qualitativ hoch-
wertig aus
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* Eine weitergehende Automatisierung der BIM-Modellierung von Be-
Abb. 1: Workflow zur Generierung von semantisch angereicherten Punktwolken aus Bildern. standsgeb'c'luden auf Basis der hier extrahierten geomEtriSChen und
semantischen Objekt- und Bauteilinformationen ist moglich
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