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Motivation 1B e

Hinterschneidungen
Viele Standpunkte
Grol3er Registrierungsaufwand
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Motivation 1B=REr

Keine Hinterschneidungen
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Vergleich

Panoramascanner Handheldscanner
Messprinzip tachymetrisch photogrammetrisch
Reichweite 100m 3m
Innere Genauigkeit +3mm ... £ 5mm +1lmm ... £50mm
Stativ ja nein
Hinterschneidungen ja nein
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Testbelspiel

Z+F Imager 5006 WC:
58 Frames
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Vergleich ERIE

Ergebnis Panoramascanner Ergebnis Handheldscanner
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Registrierung

Registrierung mit Targets???
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Registrierung

Schritt 1: Ebenen-Detektion

* Normalenvektor n

» Translations-
parameter d

» Kovarianzmatrix
der Parameter
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Registrierung 1B=E

Schritt 2: Ebenen-Matching

O >O

Handscan Panoramascan

609 Ebenenidentitaten =]  Ausgleichung

H\ d, oo e cov(...)
TN q,
dy
P=10,| Cp=
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Registrierung

Schritt 3: Blockausgleichung

l_“ Scantra2 - C:\Projekte\ScanTra\techscan\Test_DP_UIMBueroWC_unangepasst.scdb
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Projektbaum

Datei Bearbeiten
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Ansicht
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Hilfe

e | O

Grafik >

slobale Blockausgleichung (Ebenen+F) ) Referenzsystem

Meldungen

4. Iterationsschritt s0 = 0,04
Redundanz: 276

Globale Blockausgleichung (Ebenen-+Punkte) erfolgreich beendet.

Der Ausgleichungsblodk enthélt unkontrollierte Transformationen.
Bitte priifen Sie die Horizontalschnitte der betreffenden Transformationen.

Registrierung abgeschlossen. Dauer: 1 Sek.

wr2

- 0 X

~

mn

Beobachtungen:
Transformationsparameter q;, t,
Punktkoordinaten

Unbekannte:
Transformationsparameter q, t,
bezogen auf das globale Datum
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Ergebnis auf den ersten Blick 8RRl

o, =x1mm

O, =1 0,001 rad
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Ergebnis auf den zweiten Blick
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Das Problem 1BERES

« Stablilitat der Kalibrierung

* Fehlerfortpflanzung der
Transformationsparameter (Drift)

—

* Die relative Genauigkeit benachbarter
Frames ist hoher als die weilt
auseinanderliegender Frames
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Seitenblick: 2D Losung 1B e

» 2D-Helmert-Transformation liefert Restklaffungen (Verbesserungen)
» Restklaffungen sind Reprasentanten einer Systematik
« Systematik wird modelliert durch Homogenisierung

Homogenisierung

Unzureichend:
Linare Interpolationen

Korrekt: Simulation einer Gummimembran \ I |
1. Delaunay-Triangulation AN

2. Einfihrung von Pseudobeobachtungen

3. Ausgleichung
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Die Losung: 3D-Homogenisierung

EinfGhrung von Nachbarschaftsbeobachtungen
(Transformationen)

O o \;

BueroWC@o
ueroWca BuerowcC@1 O
BueroWC@m2

O

BueroWCi3

O

BueroWCam4d

F. Gielsdorf: Gemeinsame Registrierung von Panorama- und Handscannerdaten

15



http://www.technet-gmbh.com/index.htm
http://www.technet-gmbh.com/index.htm

Die Losung:

Ermittlung von
Ebenenidentitaten

6 Freiheitsgrade
bestimmt

Nur 3 Freiheitsgrade
gefunden
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Die L6sung: 3D-Homogenisierung '|Eﬂﬁ|

Netzt I
Beobachtungen: SHoRo Og

* Transformationen zwischen
benachbarten Stationen

 Transformationen zwischen
einzelnen Frames und
Panoramascan(s)

* Fehlende Freiheitsgrade werden

In der Kovarianzmatrix
berucksichtigt

Ergebnis:

« Transformationsparameter flr
alle Frames
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Ergebnis 3D-Homogenisierung  1BEART

Ohne Homogenisierung Mit Homogenisierung
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Zusammenfassung 'IEﬂEI'

« Handhelds-Scans konnen uber identische
Ebenen gut registriert werden

* Bel einer Registrierung ohne 3D-
Homogenisierung verbleiben Klaffungen
Im cm-Bereich

* Mit der 3D-Homogenisierung konnen
Handheldscans entzerrt und an
Panoramascans ,geklebt” werden
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Ausblick

Baufortschrittsdokumentation

CAD Realitat

CAD
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Ausblick EEat

Kinematisches Indoor Laserscanning

* Referenz aus Targets
und/oder stationaren Scans

« Zerlegung der Trajektorie in
Jfinite Elemente”

* Ebenen-Detektion—>Ebenen-
Matching—->Blockausgleichung

H p3dsystems (SCantra)
 Verbesserung der Trajektorie
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Frage...

..wer macht so was?
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technet GmbH

Easy.Form  Easy.Beam

E a S Easy.Stat  Easy.Vol
B Easy.Cut
S AT Release
fi : .

i s W

Allianz Arena | - Minchen  Katasteranalyse, Homogenisierung

g ——m i 1

- — - - — ———— S
_— T e

» Geﬁodétische Ausgleichungsrechnung
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