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Aufbau von mobilen Erfassungssystemen

Mobile Mapping

Prozess zur Erfassung raumbezogener Daten von einer mobilen Tragerplattform. Fir Aufnahmen von AuRenflachen kénnen dies Motorfahrzeuge
sein, Flugzeuge oder Helikopter, aber auch unbemannte Luftfahrzeuge (UAV) wie Drohnen, Oktokopter oder Modell-Helikopter. In Innenbereichen
werden Rucksacke oder Trolleys genutzt. Diese mobilen Tragerplattform ermoglichen mit einer Kombination aus Positionierungs-Sensorik (GNSS,
Inertialnavigationssystem INS, DMI, SLAM) und Mess-Sensorik (Laserscanner, Bildsensoren unter anderem fiir Panoramabilder, Stereobilder, Videos,
Thermal- und Multispektralaufnahmen) eine sehr leistungsfihige 3D-Datenerfassung.

Ergebnis:

Das Resultat des Mobile
Mapping sind GIS-Daten,
Punktwolken oder digitalen
Karten sowie
georeferenzierte Bilder und
Videos.
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Verschiedene Plattformen

Bildquelle: RIEGL Laser Measurement Systems GmbH Bildquelle: Trimble AG
- Anwendung:

Erstellung von Karten und
Hohenkarten. Fir die Erstellung
groRer Bereiche werden Mobile
Mapping-Daten von luftgestiitzten
Systemen verwendet
(Luftbildbefliegungen oder Airborne
Laser Scanning). Dazu gehoren
Flugzeuge und Helikopter. Diese
Daten bilden eine Grundlage fiir das
amtliche Kartenwerk (die
topografische Karte).

Bildquelle: TOPCON AG Bildquelle: Leica Geosystems AG

\ g

Anwendung: Auch fir die Erfassung von baulichen Zustinden sowie von Situationen von Verkehrsbauwerken werden
verstarkt Mobile Mapping-Losungen eingesetzt. Dies reicht von der Inventarisierung von Verkehrszeichen, den Zustanden von
StraBenoberflachen bis hin zur Aufnahme der gesamten StraBengeometrie als Planungsgrundlage. GrolRer Vorteil des Mobile
Mapping gegenilber der konventionellen Vermessung ist hier die Moglichkeit, groRe Strecken in kurzer Zeit zu erfassen.
AuBerdem entfallt das Arbeiten von Personen im Verkehrsraum.

Textquelle: Wikipedia
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Sensoren und Aufbau der mobilen Messeinheit fiir die Datenerhebung bei GEONet

» Messfahrzeugs ausgestattet mit:

» Standardkonfiguration
= 8 hoch auflésende digitale Kameras in verschiedenen Ausrichtungen, (immer 2 in eine Richtung >
Stereo)
= 2 Laserscanner,
= 2 GNSS-Empfangern,
= 1IMU
= Odometer an der Radnarbe hinten links
= Datensicht- und Kontrollsystem
= Speichereinheiten

> Erweiterungsmoglichkeiten
= 360Grad Kamera
= 4 Llaserscanner
= 4 hoch auflésende digitale Kameras 1 IMU
= Beleuchtung

» Einsatz von einzelnen Systemkomponenten auf Kleinfahrzeug moglich

» Die einzelnen Sensoren der mobilen Messeinheit werden in einer Messkammer mit Hilfe von terrestrisch
aufgemessenen Passpunkten kalibriert und periodisch Giberwacht

23.11.2018



GEO Net

Sensoren und Aufbau der mobilen Messeinheit fiir die Datenerhebung bei GEONet

GNSS + IMU

GNSS = Zur Positionsbestimmung

- = Richtungsbestimmung

= Abhilfe fiir den IMU-“Drift” ist die
Driftkorrektur und Verbesserung der
Genauigkeit

= Zur Positionsbestimmung

= Richtungsbestimmung

= Durch einen zweiten GNSS-
Empfanger wird die
Genauigkeit erhoht

~ e,
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IMU

= Kombination von Inertialsensoren

= 3 Beschleunigungsmesser (Lineare
Beschleunigungswerte)

= 3 Drehratenmesser
(Rotationsbewegungen)

= Zur Winkelbestimmung

= Letztlich zur Orientierung im Raum

* Hohe Kurzzeit-Genauigkeit

= | driftet” (Rauschen) mit der Zeit

Kamera D — |
= 8 Kameras
(jeweils 2 fir Stereo-Aufnahme) in
verschiedenen Erfassungsrichtungen

Scanner
= Scanner 1 fir den unteren Bereich der Datenerfassung
= Scanner 2 fiir den oberen Bereich der Datenerfassung
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Auswertung von Messdaten

Mobile Mapping System

Datenaufbereitung der Rohdaten

> Die genannten Sensorsysteme produzieren wiahrend eines Einsatzes (10Tage je 10 Stunden
Aufnahmezeit) auf dem Messfahrzeug groRe Mengen an Messdaten (Rohdaten), aus denen in den
anschlieRenden Phasen der Datenaufbereitung und Datenauswertung die gewtlinschten

A Export Daten =

GEO Net &

solution

Nutzerinformationen extrahiert werden.

Mit der firmeneigenen Software , Export Daten” werden die Bildbefahrungsdaten aus den Rohdaten
extrahiert und zu den richtigen Stationen, Befahrungsabschnitten, Richtung und Gegenrichtung
zugeordnet.

Die Bilder werden entsprechend Datenschutzrichtlinien und Auflagen des Auftraggebers verpixelt

Bereinigung von Fehlbildern

Die Raumkurve (Fahrachse) und Scandaten werden im Postprocessing mit Korrekturdaten von
Referenzdatendienstleistern (SAPOS, ASCOS....) abgeglichen.

Raumkurve und Scandaten werden mit dem hauseigenen Tool ,,BefahrungVisuScan” dem
Ordnungssystem der ASB (Abschnitt, VNK, NNK, Befahrungsrichtung, Fahrspur) zugeordnet und

anschlieRend lber Zeitstempel mit den Bildbefahrungsdaten zusammengefihrt.

Die Zuordnung der Sensordaten erfolgen Gber eine xml-Steuerdatei.

23.11.2018

0007_V3
Bildname = LE3D00007_V3 0) .3pg
Bildname = LESD00007_V3(000157).3pg

Bildname = LESD0000T_V3(000142).1pg

Straflenname [ wK NNK | R A Ende | Kamesdatei | o
[Me 122 443005 443006 G 427 0/LEED00007
[|e 122 443005 4443006 R 0 427/ LESDOOT0
[e e 43006 4443020 G 4254 0/LEED000S
[ |z 122 443006 443020 R 0 4254 LESDOO0S
L B 183 4443015 4443005 G 1260 0 LEBDO0000S
[ 6183 44015 4443005 R 0 1260 LEBD0OODS
L B2 4740016 4740072 R 0 1125 LEBD00034
[ B2 4740072 4740012 G 650 0 LESDO00035
(] 3 4642044 4841133 G 3474 0 LEBDO0014
[ B6 4642044 4841133 R 0 3474 LEEDDO013
(] B6 4642058 4642133 G 5004 0 LESDO000T1
[|es 442058 464139 R 0 5004 LEGDO012
| S11 4841033 4841008 G 1078 0 LEED00027
S 11 4841033 4341008 R 0 1078 LEGD0002E !
Akt Bidanzahl : 383
Stateet: 033202
Endzet
3 Einzebidsegmentenng:  67.72ms
A Protokotdst: Einlesen
Bidexport von DS bis DS

Bildname = LESD00007_V3(000184).Jpg  Bildgrosse
Bildname = LE2D00007_V3(000151).jpg Bildgrosse
(000148) .jpg  Bildgrésse

Bildgzésse = 22

Bildgzosse
Bildgrosse
Bildgrosse

Bildgrdsse = 2

Bildgrasse
Bildgrasse
Bildgrosse
Bildgrésse
Bildgrosse
Bildgrasse
Bildgrosse

Bildgrosse

Bildgrdsse = 217

<

I 2

—

Exportvon:
R Stuctuesnl W Imagesw 7 Bider I Protokol ooy
Protokoldaisi: [F~17005+17125_SN_SBALeipaghRohdaten_170412\DaenProtokll. DB

Quellverzechnis Bider/Daten : |F\17005+17125_SN_SBA-Leipzig\Rohdaten_170412\

Zielverzeichnis : [E-\17005+17125_SN_SBA-Leipzig\Befahrungsdaten

I I I

<7xml version="1.0" encoding="150-2859-1"7> |
<IDOCTYPE Bilddaten SYSTEM "">
<Bilddaten Source = "F:\17005+17125_SN_SBA-Leipzig\Rchdates|

5 MNK="4443006">

et

12
" 1D="160426561101" />

4 | 2

Fehlendes
Fehlendes
Fehlendes
Fehlendes
Fehlendes
‘ Fehlendes
Fehlendes
Fehlendes

umbersiee

Fehlendes
Fehlendes
Fehlendes

Bild in Sequenz! Images.
Bild in Sequenz! Images.
Bild in Sequenz! Images.
Bild in Sequenz! Images.
Bild in Sequenz! Images.
Bild in Sequenz! Images.
Bild in Sequenz! Images.
Bild in Sequenz! Images.
Bild in Sequenz! Images.
Bild in Sequenz! Images.
Bild in Sequenz! Images.
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aufgefiillt mit MD8D
sufgefiillt mit MDBD
aufgefiillt mit MD8D
aufgefiillt mit MD8D
aufgefiillt mit MD8D
aufgefillt mit MD8D
aufgefiillt mit MD8D
aufgefiillt mit MD8D
aufgefiillt mit MD8D
aufgefillt mit MD8D
aufgefiillt mit MD8D
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Qualitatsprifung und Genauigkeitsverbesserung
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Moglichkeiten

> Herstellen von zusitzlichen Kontrollpunkten
= Passpunkte vor der Messung markieren und einmessen notwendig
= Festlegung gutsichtbarer Kontrollpunkte und terrestrische Einmessung

» Auswertung und Abgleich von Mehrfachbefahrungen

» Nutzung von bekannten vermessenen und sichtbaren Punkten
= StraBenmarkierungen auf der freien Strecke
= StraBeneinldufe und Schachte
= Festpunktfeld auf BAB (Landesstrallenbaubehdrde Sachsen-Anhalt)
= Gebdudebestand der Landesvermessungen (LoD1-3)
= Daten aus der Laserscanning-Befliegung
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Moglichkeiten

> Herstellen von zusétzlichen Kontrollpunkten
= Passpunkte vor der Messung markieren und einmessen

= Festlegung gutsichtbarer Kontrollpunkte und terrestrische Einmessung

> Auswertung und Abgleich von Mehrfachbefahrungen

= Festlegung von gut sichtbaren Kontrollpunkten in der ersten Scanbefahrung und Speicherung

in einer Tabelle

= Wiederholung in der zweiten und gegebenenfalls weiteren abzugleichenden Befahrungen

= Ausgleich der Punktwolken

» Nutzung von bekannten vermessenen und sichtbaren Punkten

Dotei Bearbeiten Suchen Einfugen Projekt Ansicht Format Spalte Makro Skripten Extras Fenster Hilfe
= e H SQ«HE B S & =1 A s S B E S E0® @ | @ @-=
I [ 500 1Kantrolipkt_Hand.passpunkte | 6008Kontrollpkt_Hand.passpunkte |
[hropi] o |oxorer [aten] = @ C:\Praktikant\Betrieblicher Auftrag\Betr. Auftr.komplett duchgefahrt\5001\Kontrollpkt_Hand\6001Kontrollpkt_Hand.passpunkte | = || = || £ | ] cé\prakti:ca"t\aitgemm"‘er AUﬂrag\Eﬂr'Amr:Empleﬁ duchizfum\e‘ma\'(;?ro”ikf Ha""é Dlilllﬂ"%/
B A0 20 30 A0 S0 T B0 0 B0 B0 13 1 319426,421525159 5688534,10811704 142,435608089346 =
- 11 1 319567,267584608 5688475,55478292 146, 018821774122 B 10 -1 319431, 316271463 .D6EA549, 67998324 -142, 352117825727
500 1Kontrollpkt_Hand.passpunkte 2 2 1 319558,025064742 5688486,22311413 144,589222708517 3 11 1 3189448,794272546 5688518,54958078 142, 653062127982 =
5008Kentrollpkt_Hand.passpunkte 33 1 319538,796946010 56838486, 59158830 143, 834386958331 4 12 1 3189468,535114565 5688510,80770514 142, 583820089116
48 1 319531,156479091 5688511, 74492692 143, 34927296151 B 15 -1 315479, 040561118 - 566508, 12820258 -142, 615674561508 R
S 51 319508,894432573 5688521, 83262864 142,756959795082 &€ 14 1 319484,91872409 5688501,13888953 142, 696005011853
66 1 319488,947152609 5688534, 09870268 142,714862095642 7 15 1 319493,801190055 5688495,38202117 145, 584571906819
77 1 319484,455754521 S5658536,71890485 145,578554252137 8 16 1 31950%,103288237 5688498, 38436744 144, 655281879197
5 & 1 319470,583998958 5688532,544903512 148,065827696265 517 1 318506, 545687515 5660502, 29470308 148, 657475431066 B
< i ] v it ] v
Heading Headin... Resuit Result2
Standard Gut MNeutral Schlecht -
0,00-0,09cm 0,10-0,19cm 0,20-0,55cm
Q R s T U v W X Y z AA AB | AC AD |AE| AF | AG | AH AL AJ AK AM | AN AO| AP | AQ AR AT AU AV | AW AX AY | AZ BA BB BC BD BE BF BG BH
Kurt-Huner-Weg Strecke 6001 Koordinaten der Kontrollpunkte 6001 Lagegenauigkeit untereinander 6001 Lagegenauigkeit untereinander
R2 R3 G1-G2 G1-R1 G1-R2 G2-R1 G2-R2 G2-R3 R1-R2 R1-R3 R2-R3
SktNr |Bild [X Y Z IPktNr Bild |X Y Z x v z X v z x y z x v z v z x v z X Y z X y z x y z
1| 138(319567,33|5688475,61| 145,98 1| 138(319567,34| 5688475,59( 146,01 0,19(-0,22| 0,02 0,14(-0,13| 0,02| 0,13(-0,10| 0,00| -0,03 -0,05| 0,09 0,00{-0,06| 0,13 -0,02|-0,08| 0,15| -0,05 -0,01( 0,04|-0,02|-0,03| 0,06|-0,05/-0,01| 0,02|-0,03
2| 123|319558,09|5688486,17| 144,65 2| 123(319558,05| 5688486,10( 144,69 -0,02| 0,02 0,03 -0,01( 0,01 0,03|-0,12| 0,09|-0,02 -0,07] 0,01| 0,00 0,00{-0,09| 0,07 -0,06/-0,05| 0,14| -0,10] -0,10( 0,07|-0,05|-0,06| 0,15|-0,10{ 0,04| 0,08|-0,04]
3| 111(319538,79|5688486,60( 143,83 3| 111(319538,77| 5688486,51( 143,88 0,13(-0,15| 0,00| 0,11{-0,14| 0,03| 0,08(-0,15| 0,03 -0,02 -0,02| 0,01 0,03] -0,04| 0,00 0,03 -0,02| 0,08 -0,01] -0,02(-0,01| 0,00/ 0,00 0,08 -0,04{ 0,02| 0,08]-0,05]
4| 86|319531,24|5688511,69| 143,40 4 B86|319531,21|5688511,72| 143,43 0,20(-0,15| 0,07| 0,13|-0,09| 0,00| 0,12(-0,09| 0,02 -0,02 -0,07| 0,06| -0,07|-0,08| 0,06| -0,05/-0,05 0,02| -0,08] 0,00| 0,00 0,02 0,02(-0,03|-0,01| 0,03(-0,03|-0,03|
5| 56(319508,88|5688521,84(142,75 5| 56(319508,89|5688521,84(142,76) 0,23(-0,13| 0,00| 0,19(-0,11|-0,01| 0,19(-0,10| 0,00| -0,01] -0,05| 0,02| -0,01]-0,04| 0,03 0,00] -0,05| 0,02 0,00] 0,00| 0,01| 0,01 0,00 0,00/ 0,01|-0,01(-0,01| 0,00f
6| 38(319488,94|5688534,05(142,64 6| 38(319488,93|5688534,09| 142,64 0,21|-0,14{ -0,02 0,21|-0,12| -0,06| 0,22(-0,09|-0,06| -0,06| 0,01 0,02| -0,04] 0,01| 0,05 -0,04f 0,01 0,01 -0,05 0,00| 0,03\ 0,00( 0,01|-0,01| 0,00| 0,00(-0,04| 0,00|
23 . 1 1,2018 7| 38|319484,51|5688536,70( 145,88 7| 38[319484,52|5688536,76| 145,94 0,19|-0,02( -0,03 0,11 0,03|-0,15| 0,10( 0,06|-0,11} -0,17] -0,08| 0,06/ -0,12|-0,09| 0,08 -0,08(-0,10| 0,02| -0,14] -0,01( 0,02| 0,04]-0,02|-0,04-0,02|-0,01|-0,06|-0,06]
8| 38/319470,58|5688532,50|148,10] 8| 38|319470,62|5688532,66| 148,02 0,11| 0,19 -0,06] | 0,07| 0,11 0,00| 0,12| 0,25|-0,07] 0,00 |-0,03/-0,08] 0,06 0,01| 0,06] -0,02|-0,03/-0,11| 0,08 0,04| 0,14|-0,08| 0,00(-0,0| 0,00|-0,04|-0,17| 0,07
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Moglichkeiten

> Herstellen von zusétzlichen Kontrollpunkten

» Auswertung und Abgleich von Mehrfachbefahrungen

> Nutzung von bekannten vermessenen und sichtbaren Punkten

Festlegung von gut sichtbaren Kontrollpunkten in der ersten Scanbefahrung und Speicherung in
einer Tabelle

Wiederholung in der zweiten und gegebenenfalls weiteren abzugleichenden Befahrungen
Abgleich der Punktwolken

StraBenmarkierungen auf der freien Strecke
StraBBeneinldufe und Schachte
Festpunktfeld auf BAB (LandesstraBenbaubehérde Sachsen-Anhalt)
Gebaudebestand der Landesvermessungen (LoD1-3)
Daten aus der Laserscanning-Befliegung

3D Gelandemodelle

23.11.2018 12
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Anwendungsmaoglichkeiten

Mobile Mapping System GEO

Ubersicht

» Nutzung der Bilddaten

> Herstellen 3D StraBenachse, ASB konform

» Erhebung von Quer- und Langsprofilen, 3D StraBenkdrper
» Erhebung von StraReninventar

» Berechnung von Lichtraumprofilen

» Zustandserfassungen kommunaler Verkehrsanlagen

23.11.2018
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Ubersicht

> Nutzung der Bilddaten

> Herstellen 3D StraBenachse, ASB konform

e GNT Picture - VIEWER - D: tructurexmi_ (1)
» Erhebung von Quer- und Langsprofilen, 3D StraBenkdrper — pasi s e = , o
BARE- A E R (2@ |:\ A\ DillstraBe (0511-0454) in Richtung am 05.10.2016 - Lange 91 m (6-97)
-+ Position
. Projekt x| “Primark: Multi-Ansicht v X
> Erhebung von StraBeninventar Joe (A1) < 41 " T T 5 o ¥ ;

\?\ -

L;‘ Dillstral3e

» Berechnung von Lichtraumprofilen oot
0412-0407 '13¢
0439-0412 '13¢
0511-0439 ﬂi
» Zustandserfassungen kommunaler Verkehrsanlagen BN
@ 0556-0511 '13<
&
A

@

il

Ubersichtskarte 2 x
@ N ©E @ # & Koordinate ~ (]

UTM32N: 464079,88m 5603249,14m
St:-50,8 m Ab.: 2284 m

MS4) in Richtung am 05.10.2016 - Lange 91 m (6-97)
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Ubersicht

» Nutzung der Bilddaten
> Herstellen 3D StrafRenachse, ASB konform
= Generieren der StraBenrander aus den Scandaten
= Herstellung der StraBenachse
= Verschneidung der StraBenachse mit den Parametern des ASB-
Ordnungssystems (StraRenbezeichnung, Von Netzknoten, Nach
Netzknoten, Abschnitt, Ldnge, Stationierungsrichtung...)
» Erhebung von Quer- und Langsprofilen, 3D StraBenkdrper
> Erhebung von StraReninventar

> Berechnung von Lichtraumprofilen

» Zustandserfassungen kommunaler Verkehrsanlagen

26.11.2018
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Ubersicht

» Nutzung der Bilddaten
> Herstellen 3D StraBenachse, ASB konform

» Erhebung von Quer- und Langsprofilen, 3D StraBenkorper
* Generieren der Querprofile in einstellbaren Querschnittsabsténde ¥ = »
(10cm, ..., 1m....) ‘ ‘ = ' i i
= ASB- konforme Ausgabe der Hohenpunkte o
= Herstellung der Langsprofile (StraBenrand, Achse, h6chste Punkte des —
querprofils) T N
= Konvertierung in Planungs- bzw. ASB- Datenbanken

> Erhebung von StralReninventar
> Berechnung von Lichtraumprofilen

» Zustandserfassungen kommunaler Verkehrsanlagen

11 | 21 11 77 33 43 88 21 11 13 7733 53 63 4388 23 21
i ; [ i Lot
1 i | | i | |
- il liltit bodo bttt
l 1 | | ! | |
; | | i | |

1 ; l I 1 I l
05 05 [ o5 Lo
1 : | | i | |
1 ! | | 1 | |
1 1
I

ASB- konforme Verschliisselung von Héhenpunkten

23.11.2018 ein- und mehrbahniger StralRen 17
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Ubersicht e b

» Nutzung der Bilddaten LI

10310
Kurve (inks)

» Herstellen 3D StraBenachse, ASB konform
» Erhebung von Quer- und Langsprofilen, 3D StraBenkdrper

» Erhebung von StraBeninventar
* Automatisierte Erkennung von StVO-Zeichen L
= Zuordnung zum giiltigen StVO-Zeichenkatalog e
= Speicherung GIS-konform

» Berechnung von Lichtraumprofilen

» Zustandserfassungen kommunaler Verkehrsanlagen

i »

erkeheczechen: Netzatuchnetst e - Skrage cm Oater. ok
Veskehrszechen: Verkehvsiekhen - sfrsge der Doen... ok

Bildquelle: GNsPortal Landkreis Mittelsachsen
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Ubersicht

» Nutzung der Bilddaten
» Herstellen 3D StraBenachse, ASB konform
» Erhebung von Quer- und Langsprofilen, 3D StraBenkdrper
» Erhebung von StraBeninventar
= Automatisierte Erkennung von StVO-Zeichen
= Zuordnung zum giiltigen StVO-Zeichenkatalog
= Speicherung GIS-konform

» Berechnung von Lichtraumprofilen

» Zustandserfassungen kommunaler Verkehrsanlagen
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Klicken Sie hier, um die Datenmaske zu offnen!
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Vorgang AZ04 Test Fahrbahnmarkierungen wird aktuell
bearbeitet.

m Klicken Sie hier, um die Vorgangsbearbeitung zu beenden.
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Ziehen Sie ein Symbol in die Karte, um ein neues Objekt
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Vorfahrt gewahren

UTM33Verkehrszeichen

O
VorfahrtstraBe

RIPFGR n
Fahrbahnrichtungspfeil gerade + rechts
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Fahrbahnrichtungspfeil links + gerade

m Verkehrszeichen: NetzabschnittStrasse - Abfrage der Daten... ok.
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Es gibt keine zuriicksetzbaren Editier-
Handlungen.
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Bildquelle: GNsPortal Landkreis Mittelsachsen
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Ubersicht

» Nutzung der Bilddaten

> Herstellen 3D StraBenachse, ASB konform

» Erhebung von Quer- und Langsprofilen, 3D StraBenkdrper

» Erhebung von StraReninventar

> Berechnung von Lichtraumprofilen
= Erfassung der Tunnelanlage Neuhof mit Bild- und Scandaten
= Berechnung der Achsen, Kanten- und StraBenrander

= Berechnung Lichtraumprofil je Fahrspur
* Fahrmodellierung GroBraumfahrzeug

» Zustandserfassungen kommunaler Verkehrsanlagen
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Ubersicht

» Nutzung der Bilddaten

» Herstellen 3D StraBenachse, ASB konform

» Erhebung von Quer- und Langsprofilen, 3D StraBenkdrper

» Erhebung von StraReninventar

> Berechnung von Lichtraumprofilen
= Erfassung der Tunnelanlage Neuhof mit Bild- und Scandaten
= Berechnung der Achsen, Kanten- und StraBenriander
= Berechnung Lichtraumprofil je Fahrspur

* Fahrmodellierung GroBraumfahrzeug

» Zustandserfassungen kommunaler Verkehrsanlagen
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Ubersicht

» Nutzung der Bilddaten

> Herstellen 3D StraBenachse, ASB konform

» Erhebung von Quer- und Langsprofilen, 3D StraBenkdrper

» Erhebung von StraReninventar

» Berechnung von Lichtraumprofilen

» Zustandserfassungen kommunaler Verkehrsanlagen
= Automatische Erkennung von StraBenschdden aus den Bilddaten
= Erfassung der Querunebenheit aus den Scandaten mit speziell

Scananordnung

= Ermittlung der Flachen je Schadensgruppe
= Georeferenzierung der Schiaden zu den Verkehrsflichen

23.11.2018
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Aussicht

Mobile Mapping System GEO

> Bedarf an sténdig aktuell verfiigbaren Daten steigt enorm
> Stetige Verbesserung der Genauigkeit der Daten

» Herausforderungen zur qualifizierter automatischen Datenerhebung aus Bild-
und Scandaten

» Einzug im vermessungstechnischen Alltag
» Finanzierbare Massendatenerhebungen

» Anspruch der Mehrfachnutzung der Daten

23.11.2018
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Vielen Dank fur lhre
Aufmerksamkeit!



