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Untersuchung der Eignung des mobilen Scanners
NavVis VLX 3 zur Erfassung von Bahnanlagen

Motivation

Bedeutung der beruhrungslosen Erfassung von

Bahninfrastruktur fur Deutsche Bahn-Projekte wachst

« Terrestrische Laserscanningsysteme (TLS) sind oft
kosten- und zeitaufwandig

« Mobile Laserscanningsysteme (MLS) werden wichtiger
aufgrund ihrer Effizienz und Kosteneffektivitat

« Ziel: Untersuchung der Eignung von Mobilen Systemen

fur Bahnanlagen am Beispiel des NavVis VLX 3

Methodik

« Messobjekt:

= -

Hauptbahnhoft

Weimar, aufgrund

vorheriger

umfassender —
Erfassun ek e
durch EPV-GIV )

« Verfugbarkeit eines
aktuellen und
Uberpruften
Festpunktfeldes im
DB_REF2016 und
einer TLS Referenz-
punktwolke
(Leica RTC 360)

« Vergleich von Datenaufnahme und -verarbeitung:
MLS-Messung fur drei Bahnsteige: 90 Minuten
TLS-Messung: etwa 5 Stunden

« Auswertung der MLS-Daten erfolgte automatisch
uber NavwVis-Webanwendung IVION

e zur Bewertung der Datenqualitat wurden Punkt-
wolkenvergleiche mit CloudCompare durchgefuhrt
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Hauptbahnhof Weimar mit markiertem Messgebiet
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Ausschnitt der MLS-Punktwolke

Ergebnisse

* neben der absoluten Genauigkeit wurden auch
Punktdichte und Punktrauschen betrachtet

« Berechnungen ergaben hoheres Punktrauschen
und geringere Punktdichte in MLS-Punktwolke

« absolute Genauigkeit: Soll-Ist-Differenzen im Mittel
11 mm (entspricht Herstellerangaben)

Number of Neighbors (r=0.05m ) 113.00
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Fazit

« Qualitat der erfassten Daten hangt von Mess-
umgebung, Robustheit des SLAM-Algorithmus zur
Bestimmung der Trajektorie und Sensorqualitat ab

« Mobile Laserscanningsysteme bieten effiziente
Datenaufnahme und einfache Handhabung

« Schwierigkeiten ergeben sich bei der prazisen
Erfassung von kleinen Objekten und Details

« Eignung fur die Erfassung von Bahnanlagen ist
abhangig von den Anforderungen der Messaufgabe

* Dbei komplexen Umgebungen Kombination aus
Terrestrischem und Mobilem Laserscanning sinnvoll
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