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Kurzfassung

Die dreidimensionale Modellierung realer Objekte inklusive ihrer Textur stellt
trotz der heute verf¨ugbaren 3D-Sensoren immer noch eine herausfordernde
Aufgabe dar, da die Objekte zu ihrer vollst¨andigen Digitalisierung aus un-
terschiedlichen Ansichten dreidimensional vermessen und photographisch er-
fasst werden m¨ussen. Das Ziel der Arbeit besteht deshalb darin, Objekte in-
klusive ihrer Textur durch Mehrbildintegration von Tiefenbildern und Photo-
graphien komplett zu erfassen und bis ins Detail zu modellieren. Dabei d¨urfen
sowohl die 3D-Aufnahmen als auch die Photographien zur Erleichterung der
Aufnahmesituation aus wahlfreien Aufnahmepositionen aufgenommen wer-
den.

Ausgangspunkt der Arbeit bildet die Betrachtung der bildgebenden 3D-
Sensoren, die als Ergebnis des Meßprozesses eine geordnete Punktewolke lie-
fern. Die 3D-Sensoren werden abstrakt durch die in der Arbeit definierte Sen-
sorgeometrie beschrieben. Mittels der Sensorgeometrie kann jedem Meßpunkt
nicht nur ein Tiefenwert sondern zus¨atzlich auch eine individuelle Aufnahme-
richtung zugeordnet werden.

Unter spezieller Ber¨ucksichtigung der Sensorgeometrie wird in der Arbeit
eine komplette Verfahrenskette zur Rekonstruktion realer Objekte entworfen.
Die entwickelte Verfahrenskette setzt sich aus folgenden Schritten zusammen:
3D-Digitalisierung, Registrierung von Punktewolken in ein gemeinsames Ko-
ordinatensystem, Herstellung der Datenkonsistenz innerhalb eines Bildver-
bunds, Definition der Objektoberfl¨ache, Gewinnung einer Oberfl¨achentrian-
gulation und Texturierung der 3D-Modelle aus unregistrierten Photographien.
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