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Surfaces à base de points

M.Alexa et al.
"Computing and rendering point set surfaces", IEEE TVCG 9(1)
Jan 2003,fig 1

Représentation à base de points
Soit P = pi ,0 ≤ i ≤ n, un ensemble
de points et SP , une surface Moving
Least Square sur P
Idée : Remplacer P par
R = ri ,0 ≤ i ≤ m, m < n, et
construire SR , une surface MLS sur
R , pour approximer SP
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Surfaces à base de points

M.Alexa et al.
"Computing and
rendering point set
surfaces", IEEE TVCG
9(1) Jan 2003, fig 2
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Surfaces à base de points

M.Alexa et al., 2003
La consolidation d’un
nuage de points
regroupe des traitements
géométriques pour lisser
les points sur une
surface MLS

Filtrage et nettoyage
Recallage
Rééchantillonnage
Classification et segmentation
Reconstruction 3D

Stefka GUEORGUIEVA stefka.gueorguieva@labri.fr Consolidation de nuages de points 3 / 11



Consolidation de nuages de points
Exemples

Simplification

Nuages de points acquis

Photogrammétrie
Reconstruction à partir de plusieurs prises de vues photographiques,
Photographie 3D, SIGGRAPH’2000, figure de Kutulakos et al.,"A
theory of shape by space carving", 2000.
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Nuages de points acquis

Scanner laser 3D
Traitements : acquisition,
recalage, intégration,
décimation,
reconstruction, remaillage
(simplification,
subdivision, lissage, LOD,
...)
Bernardini et al.,"The 3D
model acquisition pipeline",
Comput. Gr. Forum, 2002
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Nuages de points acquis

Scanner laser 3D
"Laser Scanner Survey to cultural heritage conservation and
restoration",G.Vacca et al, XXII ISPRS Congress, 2012
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Classification

M.Pauly et al.
"Efficient simplification of point-sampled surfaces",
IEEE Visualisation. 2002, 163-170

Regroupement par croissance de régions
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Classification

M.Pauly et al., 2002

Simplification itérative :
suppression de points,
contraction de paires de points,
k-plus proches voisins, ...
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Classification

M.Pauly et al., 2002

Simulation de particules
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Simplification basée à la préservation des caractéristiques de
forme

K.Zhang et al.
"Feature-preserved point cloud simplification based on Natural
Quadric Shape Models", Appli.Sci. 2019.9,2130, fig.12

(a) Uniforme
(b) Adaptative
(c) Caractéristique de
forme : la courbure
(d) FPPS,
caractéristiques de forme
(plan, sphère, ellipsoid,
cylindre et cone)
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CGAL Point Set Processing

CGAL 6.1 - Point Set
Processing
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CGAL Point Set Processing

CGAL 6.1 - Point Set Processing

1 random_simplify_point_set()
2 grid_simplify_point_set()
3 hierarchy_simplify_point_set()
4 wlop_simplify_and_regularize_point_set()
5 poisson_eliminate()
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Thingi10K

(a) Meshlab (b) CGAL Polyhedron (c) Blender

Figure – Thingi10K Celtic_Skull_Hollow (STL)
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Simplification Aléatoire

#i n c l u d e <CGAL/ Exac t_p r ed i c a t e s_ i n e xa c t_con s t r u c t i o n s_ke r n e l . h>
#i n c l u d e <CGAL/ random_simpl i f y_po int_set . h>
#i n c l u d e <CGAL/IO/ read_po in t s . h>
#i n c l u d e <CGAL/IO/ wr i t e_po i n t s . h>
#i n c l u d e <vec to r >
#i n c l u d e <fs t ream>
typ ed e f CGAL : : Exa c t_p r ed i c a t e s_ i n e xa c t_con s t r u c t i o n s_ke rn e l Ke rne l ;
t y p ed e f Ke rne l : : Point_3 Po in t ;
i n t main ( i n t argc , cha r ∗ a rgv [ ] ) {

con s t s t d : : s t r i n g fname =
( argc >1) ? a rgv [ 1 ] : CGAL : : da ta_f i l e_path (" data / on i . xyz " ) ;

s t d : : v e c to r <Point> po i n t s ;
i f ( !CGAL : : IO : : r ead_po in t s ( fname , s t d : : b a c k_ i n s e r t e r ( p o i n t s ) ) ) {

s t d : : c e r r << " E r r o r : cannot read f i l e " << fname << std : : e nd l ;
r e t u r n EXIT_FAILURE ;}

uns i gned i n t removed_percentage = 98 ;
auto i t e r a to r_to_f i r s t_to_remove

= CGAL : : random_simpl i f y_po int_set ( po i n t s , removed_percentage ) ;
p o i n t s . e r a s e ( i t e ra to r_to_f i r s t_to_remove , p o i n t s . end ( ) ) ;
p o i n t s . s h r i n k_to_ f i t ( ) ;
i f ( !CGAL : : IO : : w r i t e_po i n t s (" out . xyz " , po i n t s ,

CGAL : : pa ramete r s : : s t r e am_pr e c i s i o n ( 17 ) ) ) {
s td : : c e r r << " E r r o r : cannot w r i t e f i l e " << s td : : e nd l ;
r e t u r n EXIT_FAILURE ;}

r e t u r n EXIT_SUCCESS ;
}
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CGAL Point Set Processing

(a) aléatoire
(b) grille

(c) hiérarchie (d) wlop

Figure – Simplification de Thingi10K, Celtic_Skull_Hollow.xyz
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CGAL Point Set Processing

(a) aléatoire, fraction de points
à supprimer= 90

(b) grille, taille d’un voxel=
0.03, min pnts par voxel= 3

(c) hiérarchie, taille max d’un
cluster= 100, variation= 0.12

(d) wlop, points préservés=
10%, rayon de voisinage= 0.5

Figure – Simplification de sphere_20k.xyz
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