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Über diesen Vortragé 
(video) 

videos/Topscan6.mp4
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Å Mobiles Laserscanning 

ÅKalibrierung 

ÅSemi-rigides Scanmatching 

Å Zusammenfassung 
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Der 3D-Laserscanner (seit 2001) 

ÅBasiert auf einem 2D-Laserscanner (z.B., SICK LMS-200) 

ÅRelativ billig,  

robust 

ÅKontrollierte Nick- 

bewegung (120° v). 

 

 

Publikation [Surmann et al., ISR 2001] 

ÅAuflösungen und Modi z.B. 

Reflektionswerte  

{181,361,721} [h] x {128,é,500} [v]  pts. 

ÅSchnelle Messungen, z.B., 3.4 sek. für 

181x256 Punkte. 

Ansicht eines 3D-Scan von Scanpose 
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Der 3D-Laserscanner (seit 2001) 

ÅBasiert auf einem 2D-Laserscanner (z.B., SICK LMS-200) 

ÅRelativ billig,  

robust 

ÅKontrollierte Nick- 

bewegung (120° v). 

 

 

ÅAuflösungen und Modi z.B. 

Reflektionswerte  

{181,361,721} [h] x {128,é,500} [v]  pts. 

ÅSchnelle Messungen, z.B., 3.4 sek. für 

181x256 Punkte. 

Ansicht eines 3D-Scan zirka 2 m hinter 

der Scanpose 

Publikation [Surmann et al., ISR 2001] 


