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Introduccion al problema

» La generacion 3D de escenarios naturales reales es un desafio ampliamente estudiado en
informatica grafica.

» EI'IGN(Instituto Geografico Nacional) nos proporciona datos publicos de nubes de
puntos obtenidas mediante LIDAR (Laser Imaging Detection and Ranging).

» Baja densidad de puntos.

« Bajo nivel de detalle




Introduccion al problema

» El modelado procedural ofrece una solucion aproximada generando cada capa por
separado.

» Elrealismo en la superficie del terreno se puede alcanzar mediante la utilizacion de DEMs (Digital Elevation
Models) o a través de simulaciones de fendmenos naturales (la erosion por ejemplo) en escenarios base
obtenidos con funciones de ruido.

« La vegetacion se puede modelar utilizando simulacion de ecosistemas.




Vision general

» La reconstruccion 3D utilizando datos del mundo real se presenta como una alternativa a los
metodos clasicos de modelado procedural.

« Este trabajo pretende introducir un método para reconstruir entornos reales utilizando datos
LiDAR

« Objetivo: Generar representaciones detalladas tanto de la superficie del terreno como de
la vegetacion alta en escenarios reales.

a) LiDAR point cloud b) Reconstructed surface ¢) Vegetation clustering d) Vegetation instancing



Método
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C E I G a) LiDAR point cloud b) Reconstructed surface c) Vegetation clustering d) Vegetation instancing



Método: Modelado del terreno 6

* En primer lugar, se divide el terreno utilizando
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« Se generaran nuevos puntos mientras que no se
consiga la densidad objetivo.

C E I G a) LiDAR point cloud b) Reconstructed surface



Método: Modelado de la vegetacion

* Se realiza un proceso de clustering de
aquellos puntos clasificados como vegetacion
alta.

« El método de clustering utilizado tiene como
parametros principales el color y la distancia.

« (Cada cluster representa una agrupacion
significativa de especies arboreas.

* Se genera una malla regular en cada cluster.
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Rendering

GL_Points

* Implementacion de un renderizado de nubes
de puntos alternativo mediante Compute
Shaders.

» Se evitan etapas del pipeline de rendering.

» Utilizacién de un buffer de profundidad para
determinar qué puntos de la nube son visibles.

* Mejora en la visualizacion mediante:

« La agregacion del color de los puntos que
terminen en el mismo pixel.

» Apariencia mas uniforme en nubes de puntos
dispersas.
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Conclusiones

1. Estudio preliminar para la construccion de escenarios reales basado en nubes de puntos.
2. Se generaran nuevos modelos 3D enriquecidos teniendo como partida datos 3D del escenario real.
3. Estos resultados se pueden utilizar para refinar los conjuntos de datos utilizados en Deep learning o en

aplicaciones relacionadas con el modelado y simulacién de ecosistemas.
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