
2D-und 3D-Grafikbearbeitung und 
-präsentation 

In der nachfolgenden Aufstellung beschreiben wir einige Rahmendaten einer speziellen 2D- 
oder 3D-Bildbearbeitung. Das eigentliche Konzept ist sehr viel komplexer und muss 
kundenspezifisch erstellt werden.

Wir gliedern eine Grafikbearbeitung in zwei Bereiche:

I. Bildbearbeitung und Darstellung im zweidimensionalen Raum und

II. Bildbearbeitung und Darstellung im zwei- und dreidimensionalen Raum

Im Allgemeinen bedeutet dies:

- Erstellung einer Datenbasis für die Speicherung von 2D bzw. 3D-Objekten.

- Erfassung von Maßstabsdaten zur Darstellung der Objekte.

- Darstellung und Ausdruck der maßstabsgetreuen Objekte.

Soll in einem 3D-Modellraum weitergearbeitet werden, ist folgendes relevant:

- Erstellung mehrerer digitaler Bildvorlagen eines Objektes (durch digitale Kameras 
oder durch Einscannen)

- Bildkoordinatenverbesserung durch interaktives Ermitteln von Hilfsmarken 
(Rahmenmarken oder Soll-Reseau-Gitter) (innere Kameraorientierung).

- Interaktives Ermitteln der äußeren Kameraorientierung anhand von Passpunkten in 
den Bildvorlagen.

 
- Interaktive Erfassung korrespondierender Punkte in mehreren digitalen Bildvorlagen.

- Interaktive Erfassung eines 2D-Drahtgittermodells in den Bildvorlagen.

- Modellierung eines 3D-Modelles anhand der Vorgabedaten.

- Filteroperationen durch Kantenverarbeitungsoperatoren oder durch 
Texturabbildungsfuktionen.

- Portierung der erzeugten Daten in andere Programme (z.B. AUTOCAD).
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Zur Darstellung in einem dreidimensionalen Raum ist dann relevant:

- Erzeugung von Stereobildern, die mit einer 3D-Shutter-Brille angesehen werden 
können.

- Bereitstellung entsprechender Hardwarekomponenten (z.B. 3D-Shutter-Brillen mit 
entsprechender Software oder 3D-Mäuse).

- Bearbeitung des 3D-Modelles in einem 3D-Modellraum.
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Erfassung von Maßstabsdaten.

 

Maßstabsgetreue Fensterskizze.
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Erfassung der inneren Kameraorientierung.

 

Erfassung von korrespondierenden Punkten.
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