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Light Detection and Ranging (LIDAR) ist ein Verfahren fiir die Messung
von Distanzen. Im Unterschied zu handelsiiblichen Stereo 3D-Kameras
wird die Entfernung nicht berechnet, sondern iiber die Laufzeit des Laser-
strahls gemessen. Jede Aufnahme liefert mehrdimensionale Punktedaten
(Point-Clouds). Fiir 3D-Scanning Applikationen reichen die Punktattribute
RGBXYZ (Red-Green-Blue-XYZ). Die Point Cloud Library (PCL) ist eine C++

Bibliothek mit vielen niitzlichen Basisfunktionen.

Vorgehen

Die Aufnahmen wurden mit einer Intel® RealSense™
L515 Kamera und einem Drehtisch foldio360 von
Orangemonkey gemacht. Die Inertial Measuring

Unit (IMU) wurde nicht ausgelesen, da sich die
Kamera nicht bewegte. Es wurden jeweils 36 Aufnah-
men gemacht und kein Pre-Processing durchgefiihrt.

Kalibrierung

Mit RANSAC wird eine Plane Detection auf gefilterten
Kalibrierungsmuster vorgenommen. Durch das Drehen
des Musters und mehreren Aufnahmen l&sst sich Gber
das arithmetische Mittel der Koordinaten die Dreh-
achse ermitteln. Die ermittelten Werte weisen eine
nicht vernachldssigbare Ungenauigkeit in Tiefen-
richtung auf. Dieser Fehler ldsst sich tiber Feinein-
stellung in der Applikation korrigieren und visuell
nachvollziehen.
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Entwicklung

Fur das Rendering wurden GLFW und OpenGL ver-
wendet. Die vollstandige Kompilierung mit CMake und
allen Dependencies dauert ca. 1h 30min. Uber die
eingerichtete Continuous Integeration (CI) Pipeline
l&sst sich die 270MB grosse Applikation herunterla-
den und auf linuxartigen Systemen nativ ausfiihren.

Ergebnis

Das Ergebnis ist eine Software zum Aufnehmen,
Analysieren, Prozessieren und Abspeichern von
3D-Point-Cloud-Daten. Durch den modularen Aufbau
lassen sich interaktiv Berechnungsschritte hinzuftigen
und entfernen. Verwendet wurden Filter, Transforma-
tionen, die Segmentierung, die Registrierung und die
Triangulierung der PCL. Die Probleme der Itera-

tive Closest Point (ICP) und Keypoint Verfahren konn-
ten aufgezeigt werden.
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Wichtel Finn: zusammengesetzt aus 36 Aufnahmen (332’015 Punkte)
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