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Einfilhrung

Krankameras werden immer haufiger fiir Monitorings auf Baustellen verwendet.
In dieser Bachelorarbeit geht es darum, ein Proof-of-Concept eines bestehen
Krankamerasimulators zu erarbeiten. Dieser sollte in der Praxis anwendbar und
auf die Bediirfnisse des Krankamerabetreibers angepasst sein. Mit der 3D-
Engine Unity werden Baustelle, Kran und Kameras visualisiert. Zudem soll die
Abdeckung der Kameras ersichtlich sein, sodass der Simulator fiir die Planung
von Krankameras oder zur Prasentation eines Projekts dienen kann.

Schlagworte: BMETRY, Krankamerasimulator, Monitoring, = Photogrammetrie,
Stereoaufnahmen
Grundlagedaten

Der Krankamerasimulator ist Teil des Forschungsprojekts BMETRY, in welchem es um die
Datenerhebung mit automatischen Messsystemen auf Baukranen und deren Prozessierung
mittels KI Ansdtzen geht. Ein grobes Konzept des Simulators wurde bereits im Blockkurs
erarbeitet und dienst als Grundlage hierfUr.

Als Testumgebung wurde die Baustelle des Hauptsitzes von Griinenfelder und Partner AG
in Domat/Ems verwendet.

Visualisierung Baustelle

Um die Baustelle und deren Fortschritt abzubilden, wurden ein Orthophoto, verschiedene
Mesh und ein geometrisches Modell verwendet.

Es sind mehrere Mesh zu verschiedenen Zeitpunkten vorhanden. Durch eine Dropdownliste
kann das gewtinschte Mesh ausgewahlt werden.

Das Gebaude wird durch ein geometrisches Modell generalisiert dargestellt. Dieses kann in
der H6he angepasst werden, um die Kamerapositionen an verschiedenen Zeitpunkten zu
prifen.

Uberlappung und Abdeckung der Kameras

Die Uberlappung zwischen den Kameras (Queriiberlappung) kann bei Aufnahmen nach
Nadir berechnet werden. Bei allen Aufnahmen wird die Langslberlappung (Abstand
zwischen den Bildern) gerechnet. Damit wird detektiert alle wie viel Grad ein Foto gemacht
werden muss.

Die Abdeckung der Kameras wird durch Kamerakegel abgebildet (Abb. 1). Diese werden
mithilfe eines Frustums visualisiert.
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Abbildung 2: Schematische Darstellung Kamerakegel

5. Krankamerasimulator

Mit dem Endprodukt (Abb. 4) kann eine Uberlappung berechnet und die Kamerakegel
visualisiert werden. Diese ist abhdngig von den Kameraspezifikationen und der Position und
Neigung der Kameras. Die Kran- und Gebdudehdhe kann angepasst werden, sodass
verschiedene Zeitstande des Baus simuliert werden kdnnen.

Die Kamerakegel werden visualisiert, sodass gepriift werden kann, bis wann ein
Strahlenschnitt noch méglich ist.
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Abbildung 3: Resultat Krankamerasimulator
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