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n der heutigen Vermes-
sungspraxis gelten La-
serscanning und pho-
togrammetrische Ver-
fahren als maßgebliche 
Methoden für die Er-
zeugung von 3D-Doku-
mentationsdaten. Immer 

mehr werden diese Verfahren kombi-
niert eingesetzt. Um eine gemeinsa-
me 3D-Punktwolke zu erhalten, wird 

meist eine sogenannte ICP-Registrie-
rung genutzt, bei der die Punktwol-
ken ohne die Verwendung von Tar-
gets zusammengefügt werden. Doch 
dabei entstehen oft Genauigkeitsver-
luste, weshalb Synergien bei der du-
alen Nutzung der Verfahren verlo-
ren gehen. Dieses Manko zu besei-
tigen ist nun der technet GmbH ge-
lungen. Mit der neusten Entwicklung 
der Software Scantra ist ein Verfah-

ren implementiert, in dem die Daten 
beider Sensoren gemeinsam regist-
riert werden. Hierbei wird die photo-
grammetrische Frame-Sequenz eines 
Handscanners während der Registrie-
rung homogenisiert, woraus eine hö-
here Registriergenauigkeit dieser Da-
ten resultiert. 

Das Verfahren wurde in Zu-
sammenarbeit mit den Partnern  
Zoller+Fröhlich (Z+F) GmbH und Dot-

Product LLC erprobt. Die Registrie-
rungssoftware Scantra arbeitet dabei 
mit ZF-LaserControl zusammen und 
unterstützt dort die Registrierung. Mit 
der neuen Version können nun auch 
die Daten des photogrammetrischen 
Handscanners DPI-8 des US-ame-
rikanischen Unternehmens Dotpro-
duct verarbeitet werden. Der DPI-8 
erzeugt dabei eine Punktwolke, die 
in LaserControl vororientiert wird, um 
anschließend in Scantra endgültig in 
Kombination mit den Laserscans re-
gistriert zu werden.

Die Punktwolke des Handscanners 
besteht aus einer Folge photogram-
metrischer Frames, die über Transfor-
mationsparameter verbunden sind. 
Diese werden als Beobachtungen 
gemeinsam mit den Transformati-
onen zwischen den Panoramascans 
einer Blockausgleichung unterzogen. 
Wichtig für das Verfahren ist, dass der 
Zugriff auf die einzelnen Frames ge-
währleistetet ist. Bei vielen Geräten 
dieser Art wird lediglich eine Punkt-
wolke geliefert, so dass kein Zugriff 
auf die Rohdaten vor der Registrie-
rung durch Dritte möglich ist. 

Die relative Genauigkeit benach-
barter Frames aus dem Handscanner 
ist verhältnismäßig hoch, die Fehler-
fortpflanzung führt aber bei länge-
ren Frame-Sequenzen zu einer sys-
tematischen Verzerrung der resultie-
renden Punktwolke. „Geodaten ken-
nen dieses Problem von der Karten-
homogenisierung. Auch hier liegen 
Koordinaten vor, die nach dem Prin-
zip der Nachbarschaft bestimmt wur-
den, die aber über größere Gebiete 
systematische Verzerrungen aufwei-
sen“, erklärt Dr. Frank Gielsdorf, Ent-
wicklungsleiter bei der Berliner Fir-
ma Technet. Bei Handscannern zeigt 
sich diese systematische Verzerrung 
als Drift der Registrierungsparameter, 
die aus der Fortpflanzung beim An-
einandertransformieren der einzel-
nen photogrammetrischen Aufnah-
men entsteht. 

Diese Verzerrungen werden im Zu-
ge der Registrierung eliminiert. Die 
Punktwolke des Handscanners wird 
gewissermaßen räumlich homoge-
nisiert, indem die einzelnen Frames 
über identische Ebenen an benach-
barte Panoramascans „geklebt“ wer-
den. Diese äußere Registrierung be-
wirkt also die Eliminierung der sys-
tematischen Fehler, die innere Geo-
metrie, also die Lage der Frames zu-
einander bleibt dabei weitestgehend 
gleich. 

Auf diese Weise sollen sich die 
Stärken beider Messverfahren ergän-
zen. Bei dem 3D-Laserscanner lie-

gen diese in der sehr hohen Genau-
igkeit der Messwerte. Die Punktstan-
dardabweichung liegt bei nur drei bis 
fünf Millimeter. Allerdings können 
Objekte nur aus Richtung des Scan-
nerstandpunktes aufgenommen wer-
den. Manche Objekte, die im Schatten 
des Scannerblicks liegen, können je-
doch nicht erfasst werden, auch wenn 
die Standorte der Scans zur vollstän-
digen „Ausleuchtung“ des 3D-Mess-
raums optimal gewählt werden. Hier 
kommen die Stärken des Handscan-
ners ins Spiel, denn dieser kann fle-
xibler agieren. Mit seinem Messbe-
reich von drei bis fünf Metern kann 
er schnell um Objekte herum- oder in 
diese hineingeführt werden.

In der Praxis müssen dann die je-
weiligen Messergebnisse zusammen-
gefügt werden. Bisher fand dies meist 
über eine ICP-Registrierung statt, bei 
der die fertigen Punktwolken zusam-
mengeführt werden und die Feh-
ler damit frontal „aufeinandersto-
ßen“, wenn etwa Frames aus dem 
Handscanner und Scans sich verhal-
ten wie zwei nicht zueinanderpassen-
de Puzzle-Teile. „Beim Scantra-Ver-
fahren werden diese Fehler bereits 
im Registrierungsprozess behoben, 
so dass eine homogene Punktwolke 
entsteht“, erläutert Gielsdorf.

Anwendungsfelder des neuen Ver-
fahrens sind 3D-Dokumentationen, 
die im Falle des DPI-8 mit Nahbe-
reichsphotogrammtrie ergänzt wer-
den, etwa im Bereich des Baus oder 
der Anlagendokumentation. Da das 
Verfahren in der Praxis aber univer-
sell anwendbar ist, sind sämtliche 
Anwendungen denkbar, bei denen 
Photogrammterie und 3D-Laserscan-
ning gleichermaßen eingesetzt wer-
den können, etwa bei der Baufort-
schrittsdokumentation oder im Be-
reich Infrastrukturmanagement. Hier 
sorgt insbesondere die zunehmende 
Berücksichtigung der BIM-Philoso-
phie dafür, dass die Dokumentation 
zentral in das BIM-Modell einfließt. 

Hier soll die Scantra Software auch 
die Vorteile der ebenenbezogenen 
Registrierung nutzen. Diese macht 
im Gegensatz zu den marktüblichen 
punktbasierten Verfahren nicht nur 
den Einsatz von Targets überflüssig. 
„Das Verfahren ist auch genauer und 
schneller“, sagt Frank Gielsdorf. Dem-
nach können Anwender nach der Ver-
messungsarbeit im Feld die Daten et-
wa im Umfeld der BIM-Modellierung 
auch effektiver in Wert setzen.

Technet erweitert seine Software zur Registrierung von  
Punktwolken mit einem Verfahren, das laser- und bildbasierte  

Aufnahmen gemeinsam verarbeitet. 

Scan + Frame = 
Punktwolke

www.dotproduct3d.com 

www.zf-laser.com

www.technet-gmbh.com

Photogrammetrischer 
Sensor der Firma Dot-

Products. Die Software 
Scantra sorgt dafür, dass 

die damit erzeugten 
Punktwolken gemeinsam 

mit 3D-Laserscan-Daten 
automatisch registriert 

werden. I
anbieter Laserscanning 
AllTerra Deutschland GmbH, 31515 Wunstorf, www.allterra-dno.de

B&B Ingenieurgesellschaft mbH, 78166 Donaueschingen, www.bbsoft.de

eagle eye technologies GmbH, 10115 Berlin, www.ee-t.de

VECTRA Germany - LEHMANN + PARTNER GmbH, 99086 Erfurt, www.vectragermany.com

Leica Geosystems GmbH Vertrieb, 80993 München, www.leica-geosystems.de

Müller & Richter Informationssysteme GmbH, 63571 Gelnhausen, www.geo-muerich.de

SAG GmbH, Bereich CeGIT, 44269 Dortmund, www.sag.eu/cegit

Topcon Deutschland Positioning GmbH, 22049 Hamburg, www.topconpositioning.de

Zoller + Fröhlich GmbH, 88239 Wangen im Allgäu, www.zf-laser.com

Mehr Infos unter www.business-geomatics.com
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