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Die Vermessung von Innenrdumen stellt traditionell eine zeitaufwendige
Aufgabe dar. Im Rahmen dieser Thesis wurde ein spezialisiertes Gerdt
entwickelt, das diese Aufgabe effizient 16st. Das Resultat der Messungen
ist ein prdzises digitales 3D-Modell, das exportiert werden kann und eine
universelle Kompatibilitdt mit CAD-Programmen aufweist. Dadurch wird
es moglich, das Modell zu 6ffnen, zu vermessen und Modifikationen vorzu-

nehmen.

Ausgangslage und Ziele

Diese Bachelorthesis widmet sich der Entwicklung
eines kostengiinstigen und zuganglichen Raumscan-
ners, der auf dem Raspberry Pi basiert. Ziel ist es,
genaue Raumdaten fir diverse Anwendungsbereiche
wie Architektur, Facility-Management und Vermessun-
gen effizient zu erfassen und zur Verfiigung zu stellen.

Konzept

Das Raumscanner-System nutzt einen Raspberry Pi,
einen LiDAR-Sensor und eine drehbare Plattform,

die durch einen Schrittmotor geneigt wird. Durch die
prazise Erfassung von Entfernungsdaten aus verschie-
denen Blickwinkeln erméglicht das System die Erstel-
lung detaillierter 3D-Abbildungen von Innenrdumen in
Form von Punktwolken. Das Konzept umfasst die Aus-
wahl der Hardware, die Integration der Komponenten
und die Entwicklung der Steuerungsmechanismen.

Realisierung

Das Geriist wurde mithilfe von FreeCAD entworfen,
um eine optimale Konstruktion fiir den 3D-Druck zu
gewdhrleisten. Die Programmierung des LiDAR-Sen-
sors erfolgte hauptsachlich mit C++ und Python unter
der Verwendung von ROS (Robot Operating System).
Dabei wurden die erforderlichen Algorithmen entwi-

Exportiertes Raumscan vor Anwendung des Algorithmus
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ckelt, um die Erfassung, Verarbeitung und Visualisie-
rung der Daten zu erméglichen. Die prazise Motor-
ansteuerung wird durch die Implementierung von
Steuerungscodes erméglicht, die in C++ entwickelt
wurden. Zudem wurde auf Qt eine benutzerfreund-
liche Schnittstelle entwickelt, um die Bedienung zu
erleichtern. Durch einen auf Python programmierten
Ball-Pivoting-Algorithmus (BPA) wird aus den Daten
der Punktwolke eine Oberflache generiert, was eine
intuitivere Visualisierung ermoglicht.

Resultate und Ausblick

Das entwickelte Raumscanner-System liefert prazise
3D-Messungen und detaillierte Abbildungen von
Innenrdumen. Die Evaluierung des Systems zeigt
vielversprechende Ergebnisse in Bezug auf Genauig-
keit und Zuverldssigkeit. Zukiinftige Verbesserungen
kénnten die Optimierung der Erfassungsgeschwindig-
keit, die Implementierung eines Batteriesystems oder
die Erweiterung der Funktionalititen (z.B. SLAM)
umfassen. Das Projekt legt fiir die BFH einen Grund-
stein fiir die weitere Forschung in der Raumerfas-
sungstechnologie und bietet Potenzial fiir vielfaltige
Anwendungen.
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