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Sammanfattning

Den hér rapporten sammanfattar verksamheten 2012 i projektet Omvérldsmodellering.
Projektet adresserar fragor kring automatisk hantering av omvarldsmodeller och
metoder for framstallning av sadana fran olika typer av grunddata. Sarskilt fokus ar pa
semantiskt berikade modeller sdsom CityGML och hur dessa kan ge battre
forutsattningar att anvanda terranginformation i olika tillampningar.

Under 2012 har verksamheten huvudsakligen bedrivits langs tre spar. Det ena handlar
om automatiserade kopplingar mellan CityGML och en relationsdatabas. Syftet ar att
mojliggora dynamisk och skraddarsydd atkomst till sddana modeller istéllet for att,
som vanligen &r fallet, vara tvungen att hantera dem som (stora) filer. Det inledande
arbetet med detta har resulterat i ett konferensbidrag till Geoprocessing 2013 som
beskriver de olika delstegen i processen och som presenterar resultaten av forsok med
tre olika kandidatramverk for detta.

Det andra sparet ror olika metoder for att framstalla CityGML-modeller. | samarbete
med FoT-projektet Overvakningssystem har en forsta CityGML-modell av en
inomhusmiljo tagits fram. Utifran 3D-data fran ett portabelt stereokamerasystem kan
plana ytor extraheras och klassificeras som t ex végg, tak och golv och slutligen
representeras som en CityGML-modell.

Det tredje sparet ror integration och viss vidareutveckling av en plug-in for inlasning
av CityGML i en programmiljo, nagot som 6ppnar dorren for analys och tematisk
visualisering av sadana modeller i en rad tillampningar.

Dérutdver har ett flertal kontakter forevarit med andra projekt som bl a resulterat i
planer pa fordjupat samarbete med FoT-projektet Syntetiska Aktorer under 2013.
Syftet ar att uppna synergieffekter mellan projektens verksamheter och gar i korthet ut
pa att utnyttja terrangens egenskaper for att f simulerade agenter att rora sig mer
naturligt.

Nyckelord: Syntetiska omvarldsmodeller, 3D, CityGML, semantik
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Summary

This report summarizes the activities 2012 in the Synthetic Environment Modeling
project. The project addresses questions related to automatic handling of synthetic
environment models and methods for creating such models from different types of
input data. The project focuses especially on semantically enriched models, e.g.
CityGML, and how these can improve the possibilities of using terrain information in
different applications.

In 2012, the work within the project can roughly be divided into three parts. One is
about automated couplings between CityGML and a relational database. The purpose is
to enable dynamic and customized access to such models instead of having to treat
them as (large) files, which is normally the case. The initial work on this has resulted in
a paper for the conference Geoprocessing 2013 that describes the different stages in the
process and presents the results from experimental trials with a number of candidate
frameworks for this.

The second part concerns methods for creating CityGML models. In cooperation with
the project Surveillance Systems, a CityGML model of an interior of a building has
been created. From 3D data acquired with a portable stereo camera system, planar
surfaces can be extracted and classified as wall, roof and floor and finally be
represented as a CityGML model.

The third part concerns integration and further development of a plug-in for importing
CityGML in a software environment, which opens the doors for analysis and thematic
visualization of such models in a range of applications.

Moreover, a number of contacts have been taken with other projects, which has
amongst others resulted in plans for a deeper cooperation with the project Synthetic
Actors in 2013. The purpose is to achieve synergies between the two projects and
focuses on using terrain properties to make simulated agents move more realistically.

Keywords: Synthetic Environment Models, 3D, CityGML, semantics
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1 Inledning

Den hér rapporten redovisar arbetet inom projektet Omvarldsmodellering 2012 som hor
till FoT-omradet Modellering och Simulering. Projektet studerar anvandning av geografisk
information i olika forsvarstillampningar, med tonvikt pa 3D omvarldsmodeller. Sarskilt
fokus stts pa fragestéllningar rérande ny teknik for effektiv geodatahantering och
interoperabilitet, och hur detta forbattrar mojligheterna att anvénda 3D-modeller for t ex
simuleringar, analyser och fysikaliska berdkningar. Inom projektet studeras semantiskt
berikade terrangmodeller (t ex CityGML) och det mervarde sadana kan erbjuda i olika
tilldmpningar. Den underliggande tesen &r att det finns vinster i att representera terrdngen
pa satt som hanterar mer information an vad som vanligen ar fallet i 3D-modeller for
visuell simulering, dar fokus ar pa geometri och textur.

Genom projektets arbete kan FM erbjudas forbattrat stod vid utveckling och utvérdering
av nya koncept, samt framtagande av kravspecifikationer.

Projektets vision &r en kedja av komponenter som gor att semantiskt berikade modeller
kan skapas, lagras, distribueras och I&sas in i olika tillampningar. For detta krdvs metoder,
tekniker och verktyg for framstallning av semantiskt berikade omvarldsmodeller och
maskinell hantering (lagring, distribution, parsning, etc) av geodata.

Projektet vill ocksa pavisa hur anvandningen av geografisk information kan effektiviseras
genom standardiserade granssnitt och format. Basen for detta inom projektet &r en server
for distribution av geografisk information mha standardiserade granssnitt.

Arbetet under 2012 har fokuserats pa utveckling av metoder och verktyg for att hantera
semantiska 3D-modeller. Darvidlag har olika delproblem adresserats som alla passar in i
den ovan beskriva visionen:

- Tekniska losningar for de bakre delarna i dataforsérjningskedjan: teknik for att
lasa/skriva semantiska 3D-modeller fran/till databaser (kapitel 3)

- Metoder for automatiserat skapande av semantiska modeller: dels for
inomhusmiljoer utifran insamlade 3D-data, dels for storre stadsmodeller utifran
existerande grunddata sasom vektordata och héjdmodeller (kapitel 4)

- Anvanda semantiska modeller i tillampningar: programkod och mjukvaruramverk
for t ex tematisk visualisering av modeller (kapitel 5)
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2 Semantiska 3D-modeller

I det hér kapitlet ges en kort introduktion till semantiska 3D-modeller, med fokus pa
CityGML. Texten &r i allt vasentligt en sammanfattning av innehallet i [9] och lasaren som
redan ar bekant med detta omrade kan med fordel ga vidare till nasta kapitel.

2.1 Semantiskt berikade modeller

Semantiskt berikade 3D-modeller har kommit de senaste (fem-sex) aren som ett svar pa ett
behov av att gifta ihop traditionella 2D geografiska informationssystem (GIS) med 3D-
modeller. Istallet for att gora analyser i 2D och anvanda 3D t ex bara for visualisering
uppkom behov av ett integrerat ramverk som pa ett naturligt satt kunde hantera
information fran bada doméanerna, savél geometriska som andra egenskaper. Detta
accentuerade ett behov av strukturerat sétt att berika modellerna med semantik, t ex for att
representera olika typer av objekt, knyta attribut till dessa, uttrycka relationer mellan
objekt, etc.

Det finns idag dessutom starka incitament for samverkan inom geoomradet, inte minst
genom EU-direktivet INSPIRE, som accelererar utvecklingen av I6sningar dar geografiska
data kan utbytas mellan organisationer, kommuner, etc, pa ett sadant sétt att data bevaras
och tolkas pa samma satt av alla anvandare. For detta kravs semantik och ontologier som
specificerar vad objekt representerar, hur de kan/far anvandas och hur de hanger samman

(topologi).

Ett antal initiativ togs pa i borjan pa 2000-talet for att ta fram mdjliga kandidater till
semantiska datamodeller, och ur dessa har CityGML (City Geography Markup Language)
kommit [8]. CityGML &r en datamodell implementerad som ett XML-baserat filformat i
form av ett applikationsschema fér GML 3.1.1. Syftet med CityGML ar att hantera objekt
som aterfinns i stadsmiljoer sasom byggnader, vagar, vegetation och vattendrag samt géra
det mojligt att utbyta dessa stadsmodeller mellan olika applikationer for 6kad
interoperabilitet. CityGML &r sedan nagra ar en OGC-standard, vilket bidrar till dess
okade popularitet. OGC* (Open Geospatial Consortium) &r en stor och inflytelserik spelare
pa geoomradet med 6ver 400 deltagande organisationer och industrier och har tagit fram
flera standarder pa geoomradet.

Det som skiljer CityGML fran tidigare 3D-format, exempelvis X3D och GeoVRML, som
anvants for att visualisera byggnader etc., ar att CityGML inte fokuserar pa effektiv
visualisering utan istallet syftar till att ordna data pa ett strukturerat satt, inklusive
semantik och topologi utéver de ”vanliga” ingredienserna geometri och utseende. Denna
aspekt gor CityGML intressant som informationsbérare och som lagringsformat (”’back-
end”-data) i ”3D-GIS”-system, t ex for kommuner och myndigheter. Varje geometrisk
bestandsdel associeras med en semantisk beskrivning, s k spatio-semantic coherence [8].
Detta gor det bl a mojligt att analysera en modell utan att alltid blanda in geometrin.

2.2 Tillampningar av semantiska 3D-modeller

Forskning kring metoder for effektivare krishantering tog fart ordentligt efter attackerna i
USA 11 september 2001. Det saknades bl a verktyg for att representera omvérlden och
analysera uppkomna krissituationer pa ett effektivt satt. Man insag bl a att det var svart att
anvanda 2D underlag for byggnader (vaningsplan) i scenarion som i higsta grad inbegrep
alla tre dimensionerna (t ex utrymning av héghus). Semantiska 3D-modeller har bl a
anvants for navigering och ruttplanering i krissituationer, dar 3D byggnadsmodeller och
traditionell GIS-information kombineras for att identifiera mojliga in- och utgangar till den
aktuella byggnaden, givet bivillkor som upptrader i form av blockerade passager och

! http://www.opengeospatial.org/standards
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trafikhinder. Inom OGC Web Services — Phase 4 Demonstration har bl a visats hur
attributsatta 3D-modeller tillsammans med webbtjanster kan anvéndas i
krishanteringssyfte for att skapa en l&gesbild och goéra analyser och sokningar. 1 [6]
studerades hur semantiska modeller kan anvéndas for att hitta optimala utrymningsvéagar i
ett krisscenario. Den aktuella modellen &r en graf, dar utrymningsrelaterade egenskaper
knutits till noder och linjerna som férbinder dem sinsemellan. Sadan information kan t ex
vara hur manga manniskor som kan ta sig nerfor en viss trappa eller genom en viss dorr
per tidsenhet. Genom stkoperationer i grafen kan sedan optimala utrymningsvagar
identifieras utifran hur krisen utvecklas, t ex hur brand eller rok sprids eller hur antalet
manniskor varierar éver tid i byggnaden. Noteras kan att arbete med att ta fram liknande
graf-modeller planeras i Omvéarldsmodellering 2013, da i syfte att beskriva hur syntetiska
aktorer tillats rora sig i en stadsmiljo (avsnitt 6.1.2).

En annan faktor som motiverar anvédndandet av semantik & sammansmaltning av olika
typer av geografiskt underlag till en enhetlig 3D-modell, t ex for visualisering, fysikaliska
berékningar, simulering eller liknande. Det krdvs ndmligen en medveten strategi for hur
alla olika typer av objekt (véagar, byggnader, markyta, trad, etc.) ska fogas samman till en
enhetlig och realistisk slutgiltig modell. Ju mer kunskap man har, desto béattre kan
modellen bli. Stadler och Kolbe [1] menar att det utifran endast geometrisk information,
dvs utan (kand) semantik, inte gar att automatisera detta. Med en rikare och mer detaljerad
semantisk beskrivning av de olika ingdende dataméangderna och relationerna mellan objekt
kan battre strategier utvecklas for hur de ska kombineras, vilket ger battre forutséattningar
for att framstélla 3D-modeller utan att operatdrer maste vara inblandade.

En annan drivkraft bakom semantiska modeller &r interoperabilitet. Métral m fl visar i [5]
exempel pa hur man genom att matcha en semantiskt berikad 3D-stadsmodells ontologi

(t ex CityGMLs) med andra modellers ontologier kan samutnyttja modellerna och
darigenom gora analyser som annars inte vore mojliga att genomfora, samt atnjuta en
hogre grad av &teranvandning och mervarde av modeller. Inom COST? (ett europeiskt
ramverk for mellanstatlig samordning av nationellt bekostad forskning) finns ett initiativ
kallat ”Semantic enrichment of 3D city models for sustainable urban development™, vars
syfte dr att genom ett ontologibaserat angreppssatt forbattra mojligheterna att anvanda 3D-
stadsmodeller tillsammans med modeller for olika typer av beddmningar.

2 http://www.cost.esf.org
% http://www.cost.esf.org/domains_actions/tud/Actions/TU0801



http://www.cost.esf.org/
http://www.cost.esf.org/domains_actions/tud/Actions/TU0801

FOI-R--3553--SE

3 Koppling CityGML — databas

For stora geografiska omraden med hog detaljrikedom blir CityGML-filer snabbt tamligen
stora och déarmed ganska otympliga att hantera. En annan nackdel &r att det ar ineffektivt
att soka i filer (t ex efter en viss typ av objekt i ett visst geografiskt omrade), vilket gor det
omstandligt att bl a gora skraddarsydda modeller vars innehall &r en delméngd av alla
tillgangliga objekt.

For att fa bukt med det har projektet under 2012 adresserat fragestallningar kring att lagra
CityGML-modeller i en databas och, omvant, att syntetisera modeller fran innehallet i
databasen. P& grund av komplexiteten i schemat som beskriver strukturen for sadana
modeller, kravs en metodisk genomgang av de olika stegen i processen. En rapportering av
det inledande arbetet har skickats in som bidrag till konferensen Geoprocessing 2013 [2].
Bidraget bestar i huvudsak i att ndgra olika tankbara ramverk for &ndamalet undersoks. En
svarighet visade sig vara bristfallig dokumentation som gjorde att felsokning av kritiska
buggar ej lat sig goras pa tillganglig tid.

Processen att ga fran en datamodell beskriven av ett XML-schema till en representation av
modellen i en databas kan delas upp i tva faser. Dessa behdver inte vara separata men &r
det ofta i praktiken. Den forsta fasen utgar fran ett XML-schema som beskriver modellen,
exempelvis CityGML, och genererar kédllkod som kan anvéndas for att maskinellt 1&sa och
skriva XML-dokument (marshaling/unmarshaling) innehallandes denna modell.

Den andra fasen modifierar den tidigare genererade kallkoden sa att den interna
representationen inte primért jobbar mot datorns RAM-minne utan mot en databas. Utdver
detta maste det genereras kallkod som skapar och kopplar samman tabellerna i databasen
vari modellerna skall lagras. Ofta bendmns detta Data Definition Language (DDL) och
bestér ofta av ett eller flera SQL-skript i de fall man anvander sig utav en relationsdatabas.
For att ga fran en representation av en modell beskriven av ett XML-schema till en
databasrepresentation pa ett for applikationen sa effektivt satt som mojligt kravs en rad
skraddarsydda justeringar (customizations). Ett exempel pa en sadan justering kan vara att
en viss XML-typ skall representeras av en viss databastyp, till exempel kan man ténka sig
att en komplex XML-typ som representerar en polygon skall representeras av en i
databasen inbyggd polygondatatyp.

<?xml version="1.8" 7>

<bindings=
<typemapping=
<xmltype name=...>
<sqltype name=...>

</typemapping-
</bindings>
XML Schema to Data Object to
Data Object Data Definition Language
XML schema
Marshaler SQL Marshaler

<?xml version="1.8 ?=" Unmarshaler SGQL Unmarshaler

<xs :schema>

I —
y

( CityGML Document ] [ Database model ]
=</xs :schema>

<?xml versien="1.0" 7= CREATE TABLE citygml ...

<c1tygml>

</citygml=

Figur 1. XML-databas-koppling

10
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4 Skapa semantiska 3D-modeller

I projektet utvecklas ocksa metoder for att framstélla CityGML fran olika typer av
grundmaterial. Under 2012 har detta arbete koncentrerats pa tva komponenter. Dels
metoder for att skapa modeller for inomhusmiljoer utifran 3D-data (oorganiserade
matpunkter), dels metoder for att satta samman olika former av kart- och geodataunderlag
till CityGML-modeller for storre geografiska omraden.

4.1 CityGML for inomhusmiljoer

Syftet med detta arbete ar att lyfta karteringen av inomhusmiljoer fran den representation
av verkligheten som sensorerna anvander for att kunna positionera sig, till en
representation som ar béattre lampad for mansklig tolkning och tillampningar pa hogre
nivaer. Malsattningen 2012 har varit att pavisa hur man kan ga fran oorganiserade 3D-
matpunkter till en semantisk 3D-modell via automatiserad analys av scenens geometri. Det
tankta scenariot &r att ett kompakt sensorsystem — handhallet, hjalmmonterat eller
monterat pa nagon form av robot — flyttas runt inuti en byggnad och pa sa satt avbildar
byggnadens inre, varpa en karta konstrueras.

Avrbete har bedrivits i form av ett examensarbete i samarbete med FoT-projektet
Overvakningssystem som tillhandahallit matdata fran interiormiljéer dar data har
insamlats med ett egenutvecklat stereokamerasystem [7].

For att komma fran 3D-data till fardig modell behdvs i stora drag foljande komponenter:

1. En datastruktur som medger effektiv sokning i 3D-data (t ex for att hitta
grannpunkter utan att hela tiden behéva soka igenom alla punkter)

2. Skattning av geometrin kring en 3D-punkt (hittills: plan). Detta inkluderar
estimering av normalriktningar.

3. ldentifiera punkter med liknande geometriska egenskaper som tillsammans kan
beskrivas med en gemensam geometri (ett plan). Med olika typer av
skattningsmetoder som bl a utnyttjar statistiska egenskaper hos matdata kan strre
ytor detekteras, trots relativt brusiga och oregelbundet samplade data.

4. Snygga till planen (jamna till kanter, fylla igen hal) och koppla ihop narliggande
plan, tex i horn.

5. Representera som semantisk 3D-modell (har: CityGML).
Efter att huvuddragen i scenens geometri har bestamts, kan olika typer av
information, semantik, kopplas till dessa. Semantiken gor att modellen ”far
mening” och kan analyseras och anvindas pa andra sétt &n rent geometrisk. Tack
vare att ytornas orientering och inbérdes forhallande ar kianda kan en forsta
uppdelning i tak, vaggar och golv goras. | CityGML-varlden motsvaras dessa av
elementen ”FloorSurface”, ”WallSurface” och “GroundSurface”.

Tva olika typer av indata har studerats, dels data fran terrester laserskanning, dels data fran
ett stereokamerasystem. Laserdata har i regel mycket battre noggrannhet (ett fel pa endast
nagra mm), medan stereokamerasystemet har avsevart mycket storre matosékerheter (i
dm-klassen). Aven om laserdata 4r mycket noggrannare, fokuserades arbetet pa data fran
stereosystemet. Detta eftersom denna typ av system medger métning under rorelse och ar
darfor mer realistiskt i ett verkligt scenario.

Det svaraste momentet visade sig vara steg 4 ovan, att hitta parametrar och troskelvéarden
for att pa ett robust sétt ”snygga till” de extraherade planen. Métpunkter kan ndmligen
saknas av flera anledningar — brist pa kontrast i bilderna, kamerabrus,
matchingsosakerheter, eller verkliga hal i data som t ex dorrar — och det &r svart att i
efterbearbetningen gora ratt bedomning av hur miljon egentligen sag ut. Det har arbetet

11
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lagger likval grunden till fortsatt analys av data, t ex detektion och representation av
fonster och dorrar.

I Figur 2 visas ett exempel pa resultatet fran 3D-dataanalysen (sett uppifran).

RANSAC results for 20 line estimation

0~

B

Figur 2. Resultat efter automatisk 3D-analys av byggnadens interiér. UtifrAn de ursprungliga
maétpunkterna (bla punkter) estimeras ett antal plan (farglagda). De bla kvadraterna motsvarar
hypotetiska skarningspunkter mellan plan som sedan verifieras och endast de som svarar mot
omraden dar det finns data behalls.

Figur 3 visar en CityGML-modell som skapats utifran data i Figur 2. Inledande arbete med
Klassificering av segment som véggar, tak och golv har genomforts.

Notera ocksa mellanrummen mellan byggnadens olika rum och vaningar. Dessa uppstar
eftersom det som sensorn observerar &r ytor; storleken pa det tomma utrymmet motsvarar
saledes (ungefar) vaggens och golvets tjocklek. Notera dven hur det i modellens nedre
hogra del uppstatt en glipa mellan vaggsegmenten i hdrnet pa grund av att data saknats.
Algoritmen som anvants for att fylla igen alla sma hal som normalt forekommer i métdata
har dar inte formatt koppla ihop de bada ytorna. Dartill har tomrummet i data varit for
stort.

12
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4, s

Figur 3. En CityGML-modell skapad utifran data fran Figur 2. Golv och tak har detekterats (sa har
l&ngt endast for ett rum) och representerats som motsvarande CityGML-objekt (RoofSurface och
FloorSurface).

4.2  Fran grunddata till CityGML

Under 2012 paborjades arbete med att etablera en “pipeline” for att framstilla CityGML
utifran existerande kart- och geodataunderlag. Flera objektstyper har studerats, sdsom
markmodell, byggnader, vegetation, “city furniture” (t ex belysningsstolpar),
vattenomraden och vagar.

Verktyget som anvands ar FME Desktop (Feature Manipulation Engine) fran Safe
Software [1] som anvands flitigt av kommuner, myndigheter och industri for att
konvertera fram och tillbaka mellan mangder av olika dataformat. VVerktyget tillater aven
att man utvecklar egna analysmoduler och inkluderar dessa i processflédet nér de
inbyggda funktionerna inte racker till for att uppna énskat resultat.

FME innehaller bade skrivare och lasare for CityGML. Pa grund av bristande
dokumentation krivdes en hel del “trial and error” innan 6nskade resultat kunde erhallas.
Bland svarigheterna kan namnas att CityGML &r ett valdigt hierarkiskt format satillvida att
objekt kan innehalla delkomponenter pa flera nivaer och dessutom flera olika geometrier
kopplade till ett och samma objekt och detta kraver en del trixande i FME for att fa till.

Byggnader och terrangmodell har hittills varit prioriterade men ytterligare objektstyper
kommer att ldggas till under arbetets fortsattning 2013.
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Figur 4. Utsnitt ur ett exempel pa CityGML-modell fér Norrkoping, skapad med FME utifran
grunddata: baskarta med byggnadspolygoner, markmodell och ythéjdmodell (fér hjdsattning av
byggnader).
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5 Inlasning och visualisering av CityGML

En av de stora podngerna med CityGML &r dess ramverk for klassificering, gruppering
och attributséttning av olika typer av objekt. En nyckel till att tillgodogora sig den
semantiken i olika tillampningar &r att kunna l&sa in den tillsammans med geometrin i en
programmiljo, for att dar kunna analyseras, visualiseras, omformas till andra
datastrukturer, etc. Férutom att sddan information kan anvandas for berakningar och
simuleringar av olika slag, mojliggor semantiken tematisk visualisering av 3D-modeller.
utifran egenskaper hos den inlasta geometrin kan man t ex valja att endast visualisera
objekt av en viss typ eller med egenskaper, falskfarga dem, etc., for att fa en béttre
forstaelse for den aktuella scenen. Det finns idag ett fatal gratisprogram for visualisering
av CityGML-modeller, men dessa ar slutna satillvida att kallkoden inte &r tillganglig.

Under 2012 har projektet darfor arbetat med att ta fram verktyget for inl&sning av
CityGML-modeller i ett storre ramverk. Projektet har i samband med detta nyttjat och
integrerat flera komponenter som utvecklats pa FOI for visualisering och analys i flera
tidigare projekt, for att pa sa satt vinnlagga sig om en resurseffektiv 16sning. Exempel pa
projekt som tidigare anvant detta ramverk — kallat GASS — &r bl a Teknik fér ledning av
insats i urban miljo, Datorgenererade styrkor med manskligt beteende och Tactical
reconnaissance using troups of partly autonomous UGVs.

Utgéngspunkten for att integrera CityGML har varit libcitygml*, ett 6ppet C++-
kodbibliotek for parsning av CityGML-modeller. Detta bibiliotek har i projektet uttkats
for att kunna hantera fler objektstyper &n vad som ursprungligen var fallet och har &ven
kompletterats med formaga att lasa ut attributinformation for enskilda objekt och férmedla
den vidare i kedjan. Det gor bl a att de komponenter som svarar for uppritningen av objekt
har dessa attribut knutna till sig s att de t ex kan anvandas for selektion av vad som ska
ritas upp.

I Figur 5 visas en schematisk bild dver hur verktyget ar uppbyggt av flera olika (befintliga)
komponenter och i Figur 6 ges ett exempel pa visualiseringen.

Model Viewer Application

HIEREREINENVIEE O PRRENS

GraphicsiSysten!

m Open Scene Graph (0SG)

EQILOIESYSLEN]

HiFi Engine

Figur 5. En schematisk illustration av hur ModelViewer &r uppbyggt.

* http://code.google.com/p/libcitygml/
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Figur 6. Ett fritt tillgangligt dataset fran citygml.org visualiserat i ModelViewer. Mgjligheten att vélja att
visualisera objekt utifrdn deras egenskaper eller typ méjliggér tematisk visualisering av data.
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6 Omvarldsrelationer

I det hér kapitlet redogdrs for de viktigaste kontakterna som forevarit inom projektet under
2012.

6.1 Andra projekt

6.1.1 Metadata for 3D-informatik

Metadata for 3D-informatik &r ett projekt som genomférs av FOI pa uppdrag av projektet
FMV SGIF (Snabb Geografisk Informationsforsérjning). Det syftar till att lyfta fragor
kring hantering av metadata for geografiska data och visa pa nyttan med olika former av
kvalitetsmatt for hojd/och 3D-data. Kunskap och verktyg fran Omvarldsmodellering
anvands for bl a framtagande av exempeldata for demonstration med hjalp av
laserdataanalysfunktioner i programvaran ENVI (som tillhandahalls av
Omvarldsmodellering).

6.1.2  Syntetiska aktérer

Under 2012 har projektet sonderat mojligheterna till nagon form av samarbete med FoT
M&S-projektet Syntetiska Aktorer. Resultatet ar planer pa ett gemensamt arbetspaket
2013 som gar ut pa att forbattra simuleringsprogrammet POPSIMs [4] modell for hur
fotgangare i en stadsmiljo kan rora sig (kapitel 7)

6.1.3 SWERISK

Transferprojektet SWERISK [3] 2011-2013 handlar om att ta fram ett datorprogram for
riskbedémning i samband med rdjning av oexploderad ammunition (OXA). For detta
behover man ta hansyn till terrangens splitterbromsande effekter. Kunskap som byggts
inom Omvarldsmodellering angaende olika slags héjdmodeller, representation av objekt
och inlasning av dessa har i samband med detta nyttjats inom SWERISK och fortsatt
samverkan kring sadana fragor kommer sannolikt att ske under 2013.

6.2 Internationella kontakter

6.2.1 RDECOM/STTC (Orlando, FL)

Projektet for en dialog med RDECOM/STTC i Orlando angéende nagon form av
samarbete, t ex utbyte av datorkod for M&S-tillampningar. Det krévs dock fortsatta
diskussioner for att utréna vad som ev. ska utbytas och hur mottagna resultat ska
omhandertas. Ur projektets synvinkel kravs ett storre grepp kring detta for att omsétta
M&S-komponenter till praktisk nytta for FM. Detta bor innefatta flera verksamheter och
inte ses endast som en angelégenhet for enskilda FoT-projekt.

6.2.2 FFI

Under varen 2012 deltog projektet i ett mote mellan FOI och FFI i Kista, syftandes till att
utbyta information inom M&S-omradet och diskutera forutsattningar for samarbete inom
omradet. Ett flertal 6verlappande uppslag inom projektets intresseomrade kunde
identifieras, men &nnu har inget konkret samarbete inletts.
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6.3

FM/FMV

Projektet Omvérldsmodellering tjanar dven som bas for kontaktskapande med intressenter
inom FM och FMV. Under 2012 har projektet fatt draghjélp i detta av projekten Metadata
for 3D-informatik och Syntetiska Aktorer eftersom kontakterna i flera fall & desamma, t ex

MSS Skovde (geodata i ledningssystem, terrdnganalys)

MSS Kvarn (simuleringsstod for traning av staber, 3D-modellering)
Geo SE (standarder pa geodataomradet, behovsanalys)

Ing 2 (kartering i falt)

FMV SML/SGIF (tillampningar av 3D geodata, kvalitetsmatt)

HKV PROD LED GeoMetoc (langsiktiga behov, geodataférsorjning)
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7 Fortsatt arbete

Projektets huvudsakliga aktiviteter planerade for 2013 4r att:

Framstélla CityGML-modeller fran 3D-data

Under 2012 genomfordes i projektet Metadata for 3D-informatik en inmétning av
Strid-i-Bebyggelse-anlaggningen pa MSS i Kvarn med hégupplost laserskanning.
Utifran dessa data avser projektet ta fram en forsta version av en CityGML-
modell for SiB:en. Dessutom planeras fortsatt arbete med de metoder for
inomhusmodellering som utvecklats under aret, med mindre fokus pa
grundlaggande 3D-signalbehandling och mer tyngdpunkt pa beskrivning av olika
objekt (t ex véaggar, dorrar, fonster) pa olika detaljnivaer.

Terrangbaserad navigation i POPSIM

| samarbete med Syntetiska Aktorer planeras arbete med framstallning av en
(semantiskt berikad) omvérldsmodell i form av en navigationsgraf med vars hjalp
simulerade agenter kan rora sig. Syftet ar att astadkomma ett mer naturligt
beteende i simuleringsprogrammet POPSIM s att agenterna t ex inte ar hanvisade
till vagnatet utan istéllet/dessutom kan réra sig med hansyn till terrdngens
egenskaper. Grafen ska konstrueras automatiskt utifran terrangegenskaper (grés,
asfalt, trdd, byggnader, ...) och utgor ett komplement till nuvarande
navigationsgraf som endast bestar av vagnat och darfor lampar sig battre for att
simulera fordonsburna agenter.

Underlaget for att ta fram navigeringsgrafen hamtas fran tidigare
Omvérldsmodelleringsprojekt (héjdmodell, terrangklassificering), projektet
SimSens inom FOT Sensorer och Signaturer (terrangklassificering) samt darutéver
annan FOI-utvecklad kod for att generera navigationsytor utifran materialklassade
3D-modeller.

XML-Databaskoppling
Fortsatt arbete med verktyg och metoder for att skriva/lasa CityGML-data till/fran
databaser.

Atkomst till data pé& geoserver fran utanfér FOI

Projektet avser tillhandahalla atkomst till en geoserver fran utanfor FOI. Syftet ar
att tillgangliggora resultat fran FOIs verksamhet och 6ka intresset for
geodatadtkomst via webtjanster. Det &r i sammanhanget viktigt att avgora vilka
data som far spridas och darfor kommer den tillhandahalina datamangden
sannolikt vara en delméangd av data pa den interna servern.

Vidareutveckling av plug-in for CityGML i programmeringsramverk
Arbetet med att ta fram verktyg for inforlivande av CityGML i olika analys-,
simulerings och visualiseringstillampningar fortsatter. Kontakt planeras att tas
med utvecklarna av koden libcitygml, vilket ger béttre forutsattningar for
(samordnad) utveckling av verktyget.
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