4

MJ’

E/ALJ HOCHSCHULE
DE//=\\\ /’ SCHMALKALDEN

b ””’ “7’ = Y == {.i‘— . | 2 | 7“ | i’
ITY OF APPLIED SCIENCES
r ” e ~™ 1 J = O L

"‘h
) |
w _

L i - {
1 G

6

ﬁl L

Friedrich-Alexander-Universitat
Erlangen-NuUrnberg

Entwicklung eines autonomen Systems zur automatischen

Uberwachung des Baufortschritts mittels Punktwolken & KI

Lisa Schneewelil} , Prof. Dr.-Ing. Maria Schweigel

In dem kooperativen Forschungsprojekt BauKIRo - ,Automatische Uberwachung des Baufortschritts durch Anwendung von
Kunstlicher Intelligenz und Robotik“ soll ein autonomer Flugroboter entwickelt werden, dessen Aufnahmen des
Geb3udeinneren zur automatischen und objektiven Uberpriifung des Baufortschritts genutzt werden kénnen und die diesen
mittels Kunstlicher Intelligenz vollautomatisch auswertet und dokumentiert. Dabei arbeitet die Hochschule Schmalkalden
eng mit dem Lehrstuhl FAPS der Friedrich-Alexander-Universitat Erlangen-Nurnberg zusammen und wird dabei zusatzlich
von verschiedenen Partnern aus der Wirtschaft unterstutzt.

Zur Unterstutzung und Vereinfachung
des Vergleichs sollen die auf der
Baustelle erzeugten Punktwolken, die
den Ist-Zustand darstellen, klassifiziert
und segmentiert werden. So konnen
unwichtige Punkte aus den
Punktwolken entfernt werden, die so
den darauffolgenden Abgleich nicht
mehr storen. Dazu wurden aktuelle
vortrainierte Modelle verglichen und
bewertet [1].

Die besten Ergebnisse erzielte dabel

Die  Hochschule  Schmalkalden Der Aufbau und der Betrieb der das Modell SWIN-3D-L [2]:
fokussiert sich bei der Entwicklung Drohne stellen dabel die | —
der Software auf die Extraktion der Kernaufgaben des FAPS dar.
relevanten Daten aus den Sie muss die benotigte Sensorik
Gebaudedaten (BIM) sowie auf den transportieren. Aulerdem muss sie
Kl-unterstutzten Vergleich von Soll- sich gut und sicher auf einer
und Ist-Zustand der Baustelle. Baustelle bewegen konnen und sich
Dazu werden zunachst die einzelnen an die standig andernde Bau-
Ebenen des zu entstehenden stellenumgebung anpassen.
Gebaudes auf dem Weitere Herausforderungen sind B .. o R
Gesamtgebaudeplan extrahiert und zum einen die robuste Flugplanung mit SWIN-3D- Lsegmenherte
in Punktwolken konvertiert. Die anhand des Gebaudeplans und die Punktwolke
entstehenden Daten konnen die stabile Lokalisierung auf der . .

Drohne bei der Flugwegplanung Baustelle, zum  anderen die . ing floor  wall  beam
unterstutzen und bilden zusatzlich zuverlassige Kollisionsvermeidung . . . -
den Soll-Zustand ab. Die so und die Ausfuhrung autonomer

extraktlon der Daten aus dem BIM
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entstehende ,ground-truth” stellt Hindernisvermeidungsstrategien. . ol
somit die Grundlage fir = | — - . - orginale Punktwolke aus dem
| L e s e | _ wier | O3DIS-Datensatz [3]
column window doort clutter

den angestrebten
Vergleich dar, welcher
Zum Erfassen des
Baufortschritts sowie
zum Erkennen von
Abweichungen und
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