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TopScan GmbH
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gegrindet 1991 in Stuttgart durch Dr. Peter Friel3 und Dr. Joachim Lindenberger
seit 1996 im Munsterland, seit 2004 Hauptsitz in Rheine
20 Mitarbeiter

eigene Optech ALTM-Systeme (aktuell: ALTM 3100, ALTM Gemini)

mehr als 200.000 km? erfasste Flache, hauptsachlich in Zentral- und Westeuropa
Datenverarbeitung: samtliche ALS-Produkte (DHM) inkl. Fotoprodukte

TLS - Terrestrial Laser Scanning
Scan- und 3D-Auswerte-Service,
Vertrieb des Optech ILRIS-3D bis 12/2006

MLS - Mobile Laser Scanning
seit 2007: Analyse von Systemen, Daten und Marktpotential
seit Sommer 2008: eigenes Messsystem (Optech — LYNX)

I ALS - Airborne Laser Scanning




MLS — Mobile Laser Scanning
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neue Technologie (seit 2007 sind kommerzielle
Systeme verflugbar)

auf einer mobilen Plattform
durchgehende Aufnahme wahrend der Fahrt

I System scannen in 2D, die 3. Dimension entsteht

durch Vorwartsbewegung des Fahrzeugs

Georeferenzierung entsprechend ALS mittens
GPS/IMU (und Wegnehmer)

erganzende Referenzierung durch Passpunkte
moglich

sehr hohe Punktdichte

Kombination mit RGB-Kameras gegeben

vielfaltige Einsatzmaoglichkeiten
z. B. Dokumentation, Inventarisierung, Messung,
Modellierung, Visualisierung, Volumenkontrolle,




MLS — Technik
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System: LYNX mit 2 Scannern und OPERATOR
2 Kameras (Optech Inc.) INTERFACE

CONTROL
Messfrequenz: je 100 kHz : @ SEVSORS

Impulse (Echos): bis zu 4 gleichzeitig
(1., 2., 3. und letzter Impuls)

Sichtfeld: 360 PRODUCT
Reichweite: bis zu 100 m
Punktabstand: bis zu 1 cm bei 100 km/h
Messgenauigkeit: bis zu 0,7 cm

(Standardabweichung)
Absolutgenauigkeit: bis zu 5 cm

(Standardabweichung)
Augensicherheit: IEC/CDRH Klasse 1

S1, S2, S1+2: Erfassungsbereiche der
Scanner 1 und/oder 2




MLS — Technik
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zeitgleiche Erfassung von Bilddaten moglich

je nach Anwendung unterschiedliche Ausrichtung
der Kameras

zwei RGB-Kameras (bis zu 5 Bilder/Sekunde)
HD-Video 2 MP Auflésung




Projektbeispiel
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» enge Ortsdurchfahrt

» 16.000 — 19.000 Fahrzeughewegungen am Tag

 geplante Umbaumalinahmen, fur die aktuelle
Daten bendtigt wurden

 Arbeitsumfang zum Zeitpunkt der Befahrung nicht
abschlielRend bekannt (zuerst nur H6hen der Stral3en
iIn Form von Profilen gewlnscht)

» aufgrund des Verkehrsaufkommens hohes Risiko
bei klassischer Vermessung (Arbeitssicherheit)

« Sperrung der Stral3e schlecht mdglich bzw. nicht
erwlnscht

» Erfassung des gesamten Stral3enraumes innerhalb
klrzester Zeit

I e relativ kleines Gebiet fur MLS




Messfahrt

ca. 2 km Ortsdurchfahrt + Nebenstral3en

1. Fahrt: 18:00 — 18:10 Uhr fir Bilddaten
Messgeschwindigkeit: 45 km/h
=> ca. 4250 Bilder (1 Bild/Sekunde)

2. Fahrt: 21:15 — 21:35 Uhr flr Laserdaten
Messgeschwindigkeit: 20 km/h
=> ca. 100 Mill. Messpunkte
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Punktdichten
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Punktdichten auf der Stral3e

e ca. 2100 Punkte/m? - entlang der Fahrachse
e ca. 1300 Punkte/m2 -in 2 m Abstand von der Fahrachse
e ca. 400 Punkte/m2 -in 5 m Abstand von der Fahrachse

Punktdichten an Wéanden

eca. 400 Punkte/m2 -in 6 m Abstand von der Fahrachse und in 8 m Hohe
e ca. 300 Punkte/m2 -in 14 m Abstand von der Fahrachse und in 9 m H6he




Punktwolke / Intensitat




Punktwolke / Intensitat




Klassifizierung / Modellierung scan

Unterscheidung von Stral3en- und
sonstigen Punkten

Gelandemodell der Stral3e mit den
klassifizierten Laserpunkten




Profilberechnungen




Bestandsplan




RGB-Punktwolke




Punktwolke / Bestandsplan




RGB-Punktwolke / Bestandsplan




