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Modelados realistas

Produccion de la forma mas fiable y rapida de mallas
realistas mediante fotografias y/o nubes de puntos Lidar
de todo tipo de elementos, a cualquier escala y con la
mejor calidad del mercado

Introduccion
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iTwin Capture Modeler Master X

New Project

iTwin Capture Modeler

Choose project name and location.

New Project... Ctrl+N Project name new project

A sub-directory 'new project’ will be created.
i - - + r o]
Open... Ctrl+0 Project location C:/proyecto Browse..
Open Recent Description

iTwin Capture Modeler
reconstruye automaticamente Twin assodiation
objetos, edificios, New Analysis hesocate Toin|
monumentos naturales o s
artificiales, a partir de
imagenes o conjuntos de
datos LIDAR. Permite la
produccion de mallas 3D de
alta resolucion, asi como la
generacion de nubes de
puntos, modelos digitales de
superficie (DSM) y ortofotos Options...
reales.

New Capture

QK | Cancel

I: Open Recent B 1 C/GADITEC/gaditec/gaditec.ccm
2 CG/OBELIX/in_fin/fin_fin/fin_fin.ccm
Tools

3 C/OBELX/obelix ok/obelix ok/obelix ok.ccm

4 CG/OBELIX/obelix/obelix.com

5 H:/MODELOS_3D/3D_objetos/Caja_Marta/Caja_conejos/Caja_conejos.ccm

Help

Quit
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B Job Queue Monitor... Ctrl+M

Options... Clean Job Queue Database ...

Help Convert 3MX to Scalable Mesh...

Quit Project Version Checker...

Create Targets and QR Codes ...

Cuando las posiciones de las fotografias estan georreferenciadas, iTwin
Capture Modeler utiliza el sistema de referencia espacial Earth Centered
Earth Fixed (ECEF). ECEF es un sistema de coordenadas cartesianas global
estandar. Por favor, refiérase a http:// en.wikipedia.org/wiki/ECEF para una
definicion completa.

iTwin Capture Modeler utiliza ECEF para las posiciones fotograficas, utiliza
un sistema de coordenadas espaciales East North Up (ENU) local para el
proceso de reconstruccion 3D. ENU es un sistema de coordenadas
cartesiano de origen local, orientado a lo largo del elipsoide WGS84, con
ejes que apuntan a las direcciones Este (X), Norte (Y) y Arriba (Z). ENU
permite una manipulacion mas conveniente de los modelos 3D que ECEF,
ya que su eje Z coincide con el vector arriba. Sin embargo, tenga en cuenta
que los modelos 3D producidos por iTwin Capture Modeler se pueden
reproyectar posteriormente en cualquier sistema de coordenadas.

ﬂ Options

Interface
[ Show workflow assistant
@ Enable photo preview

(L) Enable reference model 3D mesh display
Software update

@ Update camera database automatically

User camera database

Spatial reference system database

Display units

Unit system: Metric ~

[ Update Now

Manage...

Manage...

OK | | Cancel
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Sistema local East North Up comparado con
ECEF

En otras situaciones, iTwin Capture Modeler
describe las posiciones georreferenciadas
utilizando dos coordenadas geograficas
(longitud, latitud) o dos coordenadas
proyectadas (X, Y), y la altura elipsoidal,
que es la altura por encima del elipsoide de
referencia (generalmente WGS84, pero puede
ser un elipsoide diferente, por ejemplo,
GRS80, para algunos sistemas de referencia
espaciales).

La altura del elipsoide difiere de la altura
ortométrica, que esta mds cerca de la altura
sobre el nivel del mar.

iTwin Capture Modeler utiliza la altura
elipsoidal en lugar de la altura ortométrica,
ya que la primera tiene una definicidn
matematica sencilla e inequivoca, mientras
que la segunda se basa en una cuadricula de
altura geoide sujeta a problemas de muestreo
y precision.

» Y ecef
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Solapamiento

Cada parte del sujeto debe ser fotografiada desde al menos tres puntos de vista distintos, y
que no sean radicalmente diferentes.

Superposicion entre fotografias consecutivas suele superar los dos tercios.

Los diferentes puntos de vista de la misma parte del sujeto deben estar separados menos de
15 grados.

Fotografia aérea, el solapamiento longitudinal recomendable es del 80% y para la
superposicion lateral del 50% o mas.

Mejores resultados combinando fotos verticales y oblicuas.

Pueden tomarse fotos solapadas sin programacion previa, pero es aconsejable hacer un plan
de vuelo previo.

Modelos de camaras

Una amplia gama de camaras: teléfonos moviles, digital compacta, DSLR, ojo de pez,
fotogramétricas y sistemas multicamara. Puede procesar fotos fijas o fotogramas de video
extraidos de camaras de video digitales.

No es compatible con camaras de persiana de empuje lineal ni con camaras de obturador
rodante en camara rapida.

No se precisa una resolucién minima pero a mayor resolucion menos fotos y mas precisiony
rapidez.

Es necesario conocer la anchura del sensor de su camara un modelo de camara no figura en la
base de datos, debera anadir dicha informacién. Si no esta seguro, consultar el manual de la
camara o busque en : https://www.dpreview.com/products
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Tamano de pixel proyectado
La resolucion y precision del modelo 3D generado esta directamente relacionada con el tamano de pixel proyectado en el
sujeto.
El tamano de pixel proyectado adecuado, es la combinacidon adecuada entre la distancia focal y la distancia al sujeto:
Tamano de pixel proyectado x Distancia focal x dimension mas grande de la foto = ancho del sensor x distancia al sujeto
[m / pixel] [mm] [pixel] [mm] [m]
No se precisa un tamano de pixel proyectado uniforme en toda la imagen, ya que el programa propagara automaticamente las
variaciones en el tamano de pixel proyectado a la resolucién y precision del modelo 3D generado, pero no se pueden unir
fotografias de tamanos de pixeles proyectados muy diferentes, en caso contrario, deberan utilizarse fotografias con valores
intermedios para crear transiciones progresivas.

Distancia focal

Recomendable: Distancia focal fija durante todo el proceso fotografico.
Para lograr un tamano de pixel proyectado no uniforme, variar la distancia al CZ“"‘O If”PttiCO

. . . . . . . . . € 1a lente
sujeto. Si no puede evitar varios ajustes de distancia focal, por ejemplo, si la
distancia al sujeto es limitada, tome varias series de fotografias, cada una F;
con una distancia focal fija. o,

. e ey g ) 3 Angulo de vision

Con objetivo zoom, mantenga posicion fija durante una serie de fotografias.

Puede usarse lente gran angular o de ojo de pez, el programa puede detectar « Distancia focal +
automaticamente la distorsion extrema de la lente.
Evite el zoom digital.

tSensor
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Block - Block_obelix_ok

Wadd Photos.., ~ | | Blfimport Videos

- Photogroup  Status Na. of pt
Photogroup 1 &0 137 phat

Overview Photos Point Clouds  Surveys  Additional Data

Important potics on photograups' For optimal pradsion and parfarmance, please theck that your input dats fulfill thess (of

a

@ Camera Model

Check and edit camera model properties

Naene: SONY ILCE-6000 E 16mm F2.8 16mm 6000x4000
Last modified: 12/10/2024 13:51

Advanced >> ‘

Matching criteria

Exif make:
Exif model:

Exif lens model:

y

\
Matching criteria are used to automatically assw the camera model to new photos.
\
SONY y
\
ILCE-6000 y
E16mm F2.8
16

Exif focal length (mm):

Exif 35 mm eq. focal length (mm): 24

Image dimensions (px):

6000x4000

Camera Model
E Camera Model

Check and edit camera model properties.

Name: SONY ILCE-6000 E 16mm F2.8 16mm 6000x4000

Last modified: 12/10/2024 13:51

Optical properties

Model band: Visible v

GO

Image dimensions (px): 6000x4000

Focal length: 15.8801 mm -~

Distortion: P2:-0.000823719 Direct:true

Model type:

Sensor size (mm):

A:2946.66 ¥:1958.93 example: "X:2566 Y:1551"

Principal point (px):

Aspect ratio: 1

Skew: 0

* Advanced >>
|

example: "K1:0 K2:0 K3:0 P1:0 P2:0 Direct:true”

o] coree]
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Exposicidn
Evitar el desenfoque por movimiento, el desenfoque, el ruido y la sobreexposicion o la subexposicion ya que pueden alterar
seriamente la reconstruccién 3D.
Utilizar la exposicion automatica, puesto que la exposicion manual reduce la probabilidad de diferencias de color en el mapa
de texturas del modelo 3D generado, por lo tanto, se recomienda para expertos y en condiciones de iluminacion establesy
uniformes.
Desactivar la estabilizacion de imagen dptica o digital.

Iluminacién
La iluminacion ambiental constante es preferible a la iluminacidén directa y/o variable en el tiempo.
En interiores, son preferibles las luces fijas al parpadeo.
En exteriores, Mejor con nubes (cirros de gran altitud, sin lluvia). Si las fotos deben tomarse en un dia soleado, mejor al
mediodia minimizando las areas de sombra.
Las sombras correctamente expuestas no afectan al rendimiento, pero apareceran en el mapa de texturas del modelo 3D
generado.

Retoque fotografico
Las fotos obtenidas no deben manipularse, no cambiar el tamafo, no recortarlas ni rotarlas, no eliminar ni ajustar el brillo, el
contraste, la saturacion o el tono.
Desactivar la funcion de rotacion automatica.
No es compatible con fotografias panoramicas unidas.
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Los retoques consisten en la modificacion de mosaicos, incluyendo
geometria y/o textura, que se utilizan para reemplazar el modelo generado
1) Producir azulejos en cualquier formato (preferiblemente OBJ para

2) Aplique correcciones de mosaicos con las herramientas de retoque de
iTwin Capture Modeler o con algun software de terceros (consulte

3) Importe mosaicos retocados en iTwin Capture Modeler (si se hace en

Choose output format and options for the production.

v | A portable 3D format.

Texture compression: 75% quality JPEG

8192 pixel

a
Production definition
Define parameters of the new production automaticamente por iTwin Capture Modeler.
Para realizar retoques, debes:
Name Purpose
Purpose Choose the purpose of the production to submit. retoq ue)
Formau/Options
Purpose of production
Retoque).
Extent I Export 3D mesh
N [ Export 3D point cloud .
PN una herramienta de terceros).
Export Orthophoto/DSM
@ Export 30 mesh for external retouching
1 Production definition
Production definition
Define parameters of the new production.
. Name Format/Options
Niveles de retoque
Purpose
. , = t/Opti
* Geometry: El modelo retocado sustituye a la geometria MRS L | —
del modelo de referencia (se ignora la textura del modelo Spatial Reference Sy... .
. . Bentley DGN format
retocado). La textura del modelo de referencia se volvera Extent 8 IncludeereareTmeaps
a procesar en producciones posteriores, mientras que la Destination Color source: Visible colors v
geometria se conservara.
=  Texture and geometry: El modelo retocado se convierte Maximum texture size:
en el modelo de referencia, incluyendo la texturay la Texture sharpening: Disabled +
geometria. La texturay la geometria se mantendran tal
cual en futuras producciones. () Write coordinates with double precision
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Mascaras

Una “mascara” es una imagen TIFF en blanco y negro con las mismas dimensiones que la foto.
Los pixeles en negro de la mascara se ignoraran durante la Aerotriangulacién y la reconstruccion.

Pueden asociarse una mascara a una foto para que se ignoren en el flujo de trabajo partes especificas de la imagen (por ejemplo,

obstaculos en movimiento, reflejos).

Asociar una mascara a una foto: para una foto llamada "fileName.ext" El archivo de mascara debe tener un nombre
"fileName_mask.tif" y colocada en el mismo directorio que la foto correspondiente.
Ejemplo: La mascara "IMG0002564_mask.tif“ le correspondera a la foto "IMG0002564.jpg",

La mascara "mask.tif" en un directorio afectara a todas las fotos que tengan las mismas dimensiones dentro del mismo directorio.
Las mascaras también se pueden asignar a las fotos desde la interfaz de usuario una vez que se cargan las fotos.

Formatos de archivo de datos de entrada

Fotos

Fotogramas de video

Nubes de puntos

= JPEG

= TaglImage File Format (TIFF)

=  Panasonic RAW (RW2)

= Canon RAW (CRW, CR2)

=  Nikon RAW (NEF)

=  Sony RAW (ARW)

= Hasselblad (3FR)

= Adobe Digital Negative (DNG)

Audio Video Interleave (AVI)
MPEG-1/MPEG-2 (MPG)
MPEG-4 (MP4)

Windows Media Video (WMV)
Quicktime (MQOV)

* ASTM E57 file format (.e57)

* Cyclone point cloud export format (.ptx)

* ASPRS LASer (.las)

* ASPRS LASer (.laz)

*  Bentley PointCloud (.pod)

Algunos formatos no almacenan las posiciones de
escaneo (que es una informacidon importante para un
procesamiento preciso). Consulte Nubes de puntos

= JPEG 2000 para obtener la lista completa de formatos compatibles
= ECW y los metadatos necesarios
= PNG
LY Apuntes: Introduccién Realistic Transfer Modeling https://www.rtm.es 10 |



https://www.rtm.es/contacto/
https://www.rtm.es/contacto/

Datos de posicionamiento
En fotografias que no tienen datos de posicionamiento se generara un modelo 3D con posicidn, rotacion y escala arbitrarias, pero
con un vector ascendente valido. También se admite de forma nativa varios tipos de datos de posicionamiento, incluidas etiquetas
GPS, puntos de control pudiéndose importar potencialmente cualquier otro dato de posicionamiento a través de la importacion de
posiciéon /rotacién o laimportacion de bloqgues completos.

Las etiquetas GPS, si estan presentes en los metadatos Exif o en un archivo XMP adjunto, se extraen automaticamente y se pueden
utilizar para georreferenciar el modelo 3D generado.
Las etiquetas GPS incompletas se ignoran (por ejemplo, con coordenadas de latitud y longitud, pero sin altitud).

El valor de altura/altitud en las etiquetas GPS se admite como nivel del mar (geoide EGM96) o elipsoide WGS 84.

Los puntos de control deben utilizarse siempre que se necesite una precision de georreferenciacion superior a la del GPS, o siempre
que se desee eliminar la distorsion geométrica de largo alcance causada por la acumulacién de errores numeéricos en toda la
extension del sujeto.

La georreferenciacion requiere un minimo de tres puntos de control. También es posible utilizar solo uno o dos puntos de control
ademas de los metadatos de posicionamiento de la foto para mejorar la georreferenciacion. Abordar los efectos a mayor longitud
exige un mayor numero de puntos de control bien distribuidos. La posicion 3D de los puntos de control debe obtenerse mediante
meétodos topograficos tradicionales. Para cada punto de control, tendra que sefalar manualmente algunas mediciones 2D (2 como
minimo, mas de 3 es recomendadas) en fotografias a través de la interfaz grafica de usuario del programa o una herramienta de
terceros.

Ademas de las etiquetas GPS y los puntos de control, pueden importarse cualquier otro dato de posicionamiento (Ej.: datos del
sistema de navegacion inercia, o resultados de Aero-triangulacion de terceros), a través de un archivo de texto de posicidon/rotacion,
o através de un XML o Excel dedicados. Una vez importados, puede utilizar estos datos tal cual, o ajustarlos ligeramente, en lugar de
calcularlos desde cero. Esto permite mayores escalabilidad y robustez.

Ver: Import blocks.
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‘ : : Coenzando... ”
. Tomamos como un conjunto de fotograflas digitales de'un SUJetO estatlcq,,tomadas desde dlferentes puntos de vista.
Se pueden proporcionar varios datos de entrada‘adicionales: propi ’dﬁs de la camara (distancia focal, tamafio del
sensor, punto principal, distorsion de la lente), posiciones de lasf tc P § rotaciones de las fotos (INS), puntos de
control, ... ! oo
Sin intervencion manual y en unos pocos minutos/horas de tlempo de calculo dependiendo del tamano de los datos de

5k /

"4 y

ﬁm entrada, generaremos una malla triangular texturizada en alta resolucion. ‘
La malla 3D de salida constituye una aproximacion visual y geométrica precisa deﬁg partesidel sujeto adecuadamente
cublertas por las fotografias de entrada. ' ’

e S e
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Sujetos adecuados

Podemos reconstruir sujetos de varias escalas, que van desde
centimetros hasta kildmetros, fotografiados desde el suelo o desde
el aire.

No hay limite en la precision del modelo 3D resultante, aparte de
la resolucidn de las fotografias de entrada.

Trabajar mejor con superficies mate texturizadas
geométricamente complejas, edificios, terrenos y vegetacion.

Las superficies sin variacion de color, por ejemplo,
paredes/suelos/techos de colores soélidos, o con materiales
reflectantes, brillantes, transparentes o refractivos tales como,
vidrio, metal, plastico, aguay, en menor medida, piel, pueden
causar agujeros, protuberancias o “ruido” en el modelo 3D
generado.

iTwin C. M esta disenado para sujetos estaticos.

Los objetos en movimiento (personas, vehiculos, animales),
cuando no son dominantes, pueden manejarse usando métodos
especiales en el modelo 3D creado.

Personas y animales deben permanecer quietos durante la
adquisicion o fotografiarse con varias camaras sincronizadas.

(@
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iTwin Capture Modeler Master es el mddulo principal de
iTwin Capture Modeler. Una interfaz grafica permite
definir los datos de entrada y la configuracion de
procesamiento, enviar tareas al Engine, monitorear el
progreso, visualizar los resultados, etc.

Master no ejecuta los procesos, sino que descompone
los trabajos en tareas elementales que son enviadas a
una cola de trabajos.

Engine es el médulo de trabajo de iTwin Capture
Modeler y trabaja en segundo plano, sin intervencion del
usuario. Cuando Engine esta activado, tomaray
ejecutara la siguiente tarea disponible en la cola, en
funcidon de su prioridad y fecha de envio.

Engine procesara una Aerotriangulacion o
reconstruccidon 3D,usando algoritmos intensivos, tales
como: extraccion de puntos clave, coincidencia
automatica de puntos de enlace, ajuste de paquetes,
coincidencia de imagenes densas, reconstruccién 3D
robusta, mapeo de texturas sin interrupciones,
empaquetamiento de atlas de texturas, generacion de
nivel de detalle, ....

[ ITwin Capture Modeber Master [obellx_ok

MASTER

com*| — 0o

= iTwin Capture Modeler

B obelix_ok

_f_

v Capture
Block_obelix_ok
v Biock_obelix_ok < AT
v Reconstruction 1

& Production_3sm

D iTwin Capture Modeler Engine

Proje obelix_ok

iTwin association

Select an iTwin to upload or download realit

C;-f'

More options

ENGINE
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Gracias a esta arquitectura MASTER-ENGINE, iTwin Capture Modeler es compatible con la computacién en red. Puede reducir
drasticamente el tiempo de procesamiento simplemente ejecutando varios motores iTwin Capture Modeler en varios equiposy
asociarlos a una misma cola de trabajos.

La capacidad de computacion en red de iTwin Capture Modeler se basa en el mecanismo de intercambio de archivos nativo del
sistema operativo. Esto permite que iTwin Capture Modeler maneje de forma transparente una SAN, un NAS o un disco duro
estandar compartido. No es necesario desplegar una arquitectura especifica de computacion en red.

PHOTOS PROJECTS PRODUCTIONS

~ BCCENGINE ’ BCCENGINE
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iTwin Capture Desktop Viewer es el modulo de visualizacidn ligero y gratuito de iTwin Capture. Esta optimizado para el formato nativo de iTwin
Capture Modeler, que maneja el nivel de detalle, la paginacion y la transmision, lo que permite la visualizacidon de terabytes de datos 3D,
localmente o en linea, con una velocidad de fotogramas suave. Puede usar iTwin Capture Desktop Viewer junto con iTwin Capture Modeler
Master para controlar la calidad de la produccién a lo largo de todo el flujo de trabajo. También puede utilizarlo para visualizar los diferentes
resultados de produccion.

* Configuracion de iTwin Capture Modeler: para administrar la configuracion de iTwin Capture Modeler.

* Herramienta de gestion de licencias: para gestionar las licencias de iTwin Capture Modeler.

Imagery and/or point
'Ob Queue Process'ns

iTwin Capture Modeler M
Master. Desde esta interfaz,
el operador también puede *

monitorear directamente el

Modeler Master

estadoy el progreso de estos Modeler Engine

trabajos . Unavez

completados los trabajos, el Modeler Mastr

modelo 3D de salida esta

listo. Modeler Engine
Retouching

-

3D geometry & Textures
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Flujo de trabajo de iTwin Capture Modeler

Desde el Master, uno o mas operadores trabajando en paralelo definen los datos de entrada y la configuracion del procesamiento
y envia la tarea de reconstruccion 3D correspondiente a la cola de trabajos.

Cuando estan disponibles uno o varios motores de iTwin C.M., procesan los diferentes trabajos elementales y almacenan los
resultados en la ubicacion definida por el operador en la interfaz de usuario del Master. Desde su interfaz, el operador también
puede monitorear directamente el estado y el progreso de estos hasta completar el modelo 3D de salida.

Retoques
Muchos modelos 3D generados automaticamente se pueden utilizar tal cual, pero en ciertos casos sera necesario corregir algunos
defectos geométricos, en este caso, se puede generar un modelo para ser tratado por una aplicacion CAD, ajustarlo y devolverlo al
“Master” para iniciar una nueva tarea de reconstruccion geométrica de la geometria y texturas.

Conexidn a Escritorio remoto
iTwin C. M. Engine no puede funcionar a través de una conexiéon de escritorio remoto porque la aceleracion de hardware esta
desactivada. Sin embargo, puede utilizarse VNC o un software de administracion remota como P.ej. TeamViewer.
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Interoperabilidad
iTwin C. M.es totalmente interoperable con soluciones GIS y CAD 2D/3D mediante formatos dedicados o neutros.
Puede exportar propiedades, posiciones y orientaciones precisas de la camara en varios formatos de intercambio.

CAD/3D Software
Con OBJy Collada DAE, los modelos 3D generados se pueden exportar a una gran mayoria de soluciones CAD y 3D, incluidas
MicroStation, Autodesk 3ds Max, Autodesk AutoCAD, Rhinoceros 3D, Autodesk Maya, Autodesk Mudbox, Autodesk MeshMixer,
MeshLab.
Podemos generar mallas 3D con multiples niveles de detalle (LOD) para facilitar la integracion de grandes conjuntos de datos en
soluciones 3D que admitan esta optimizacién.

En el caso de modelos 3D grandes como las ciudades, puede utilizarse el formato 3MX para exportar el modelo a Bentley
MicroStation.

2D/3D GIS software
iTwin C. M. incluye mas de 4000 sistemas de referencia espacial ampliables con los definidos por el usuario. Los modelos 3D
georreferenciados se pueden producir en cualquier sistema de coordenadas () y en sistemas de ordenamiento en teselas
personalizados que cumplen con las aplicaciones SIG.
Podemos producir modelos de malla 3D con nivel de detalle y paginacidon directamente compatibles con varios de los principales
software SIG 3D: Cesium, ESRI ArcGIS, OpenCities Planner, TerrabExplorer (Skyline), SpacEyes3D Builder, VirtualGeo (DIGINEXT),
Blaze Terra (Eternix), Supermap GIS, Google Earth, y mas.
Podemos generar verdaderas ortofotos y DSM compatibles con todas las herramientas SIG estandar.
Podemos exportar nubes de puntos densas en formato ASPRS LASer (LAS) y Pointools POD con informacién de color en cada
punto, que se puede utilizar en la mayoria de los software de analisis y clasificacion de nubes de puntos.
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